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Wprowadzenie do podrecznika

Zawartos¢ tego rozdziatu

W tym rozdziale opisano zastosowanie, docelowg grupe odbiorcéw oraz cel tego
podrecznika. Dokument opisuje zawarto$¢ tego podrecznika oraz odnosi sie do listy
powigzanych podrecznikéw, ktére zapewniajg wiecej informacji.

Zastosowanie

Ten podrecznik dotyczy standardowego oprogramowania przemiennika czestotliwo-
$ci ACS480 (ASDKA w wers;ji 2.09 lub nowszej).

Aby sprawdzi¢ wersjg uzywanego oprogramowania, nalezy sprawdzi¢ informacje
systemowe (Menu — Informacje systemowe — Przemiennik czestotliwosci) lub
parametr 07.05 Wersja opr. sprzetowego (patrz strona 796) na panelu sterowania.

Zgodnos¢

Ten podrecznik jest zgodny z panelem sterowania ACS-AP-x z asystentami z wersjg
sprzetu C lub nowszg oraz oprogramowaniem panelu w wersji 5.02 lub nowszej.

llustracje i instrukcje przedstawiajg korzystanie z panelu sterowania z asystentami
z przemiennikiem czestotliwosci ACS480 wyposazonym w standardowe oprogramo-
wanie.
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Instrukcje bezpieczenstwa

Nalezy przestrzega¢ wszystkich instrukcji bezpieczenstwa.

* Przed zainstalowaniem, oddaniem do uzytku lub eksploatacjg przemiennika cze-
stotliwosci nalezy przeczytaé petne instrukcje bezpieczenstwa w podreczniku
uzytkownika.

» Przed zmiang wartosci parametréow nalezy przeczyta¢ ostrzezenia i uwagi doty-
czace konkretnych funkcji oprogramowania. Te ostrzezenia i uwagi sg
zawarte w opisach parametréow w rozdziale Parametry na stronie 177.

Odbiorcy docelowi

W podreczniku tym zatozono, ze czytelnik posiada podstawowg wiedze na temat
elektrycznos$ci, okablowania, elementéw elektrycznych i symboli uzywanych na sche-
matach elektrycznych.

Podrecznik jest przeznaczony dla odbiorcow na catym swiecie. W podreczniku uzy-
wane s3g jednostki z uktadu SI, jak i imperialne. Dokument zawiera specjalne instruk-
cje instalacyjne dla Stanéw Zjednoczonych.

Przeznaczenie podrecznika uzytkownika

Ten podrecznik zawiera informacje wymagane do projektowania, rozruchu i obstugi
systemu przemiennika czestotliwosci.

Zawartos¢ tego podrecznika

Ten podrecznik sktada sie z nastepujacych rozdziatow:

»  Wprowadzenie do podrecznika (ten rozdziat, strona 13) opisuje zastosowanie,
docelowg grupe odbiorcow, cel oraz zawartos¢ tego podrecznika. Na koncu
przedstawiono liste termindw i skrotéw.

* Rozruch, sterowanie za pomocg we/wy i bieg identyfikacyjny (strona 19) opisuje,
jak uruchomi¢ przemiennik czestotliwosci, uruchomi¢, zatrzymacé lub zmienic kie-
runek obrotéw silnika i zmieni¢ predkosé¢ silnika za pomocg interfejsu we/wy.

» Panel sterowania (strona 39) zawiera instrukcje dotyczgce usuniecia i ponownej
instalacji panelu sterowania z asystentami i krétko opisuje jego wyswietlacz, przy-
ciski oraz skréty klawiaturowe.

» Ustawienia, I/O i diagnostyka na panelu sterowania (strona 45) opisuje uprosz-
czone ustawienia i funkcje diagnostyczne dostepne w panelu sterowania z asy-
stentami.

* Makra sterowania (strona 73) zawiera krétki opis kazdego makra wraz ze sche-
matem potgczenia. Makra to predefiniowane aplikacje, ktére przyspieszajg konfi-
gurowanie przemiennika czestotliwosci przez uzytkownika.

* Funkcje programu (strona 105) opisuje funkcje programu z listami powigzanych
ustawien uzytkownika, aktualnymi sygnatami oraz komunikatami o btedach i
ostrzezeniach.
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* Parametry (strona 177) zawiera opis parametréw uzywanych do programowania
przemiennika czestotliwosci.

» Dodatkowe dane parametrow (strona 435) zawiera szczegétowe informacje na
temat parametréw.

» Sterowanie przez magistrale komunikacyjng za posrednictwem wbudowanego
interfejsu komunikacyjnego EFB (strona 499) zawiera opis wychodzgcej i przy-
chodzgcej komunikacji z siecig komunikacyjng za pomocg wbudowanego inter-
fejsu komunikacyjnego przemiennika czestotliwosci z protokotem Modbus RTU.

» Sterowanie przez magistrale komunikacyjng za posrednictwem adaptera komuni-
kacyjnego (strona 5317) zawiera opis wychodzgcej i przychodzgcej komunikac;ji
z siecig komunikacyjng za pomocg opcjonalnego modutu adaptera komunikacyj-
nego.

+ Sledzenie bfedéw (strona 471) zawiera liste ostrzezen i komunikatéw o btedach
wraz z mozliwymi przyczynami oraz rozwigzaniami.

» Diagramy tancucha sterowania (strona 549) opisuje strukture parametréw prze-
miennika czestotliwosci.

» Dalsze informacje (na wewnetrznej stronie tylnej oktadki, strona 565) opisuje, jak
ztozy¢ zapytanie dotyczgce produktu i ustug, uzyskaé informacje o szkoleniach
zwigzanych z produktami, przekazaé¢ swoje opinie dotyczgce podrecznikéw prze-
miennikéw czestotliwosci ABB i znalez¢ dokumenty w Internecie.

Kategoryzacja wedtug obudowy (rozmiar)

Przemiennik czestotliwosci jest produkowany w kilku rozmiarach obuddéw, ktére sg
oznaczane jako RN, gdzie N to liczba catkowita. Niektore informacje, ktére dotyczg
tylko niektorych rozmiaréw obudowy przemiennika czestotliwo$ci, oznaczono symbo-
lem rozmiaru obudowy (RN).

Obudowa jest oznaczona tabliczkg znamionowg przymocowang do przemiennika
czestotliwosci (patrz rozdziat Zasada dziatania i opis sprzetu, sekcja Tabliczka zna-
mionowa w podreczniku uzytkownika przemiennika czestotliwosci).

Powigzane dokumenty

Patrz Lista powigzanych podrecznikow uzytkownika na stronie 2 (na wewnetrznej
stronie przedniej okfadki).
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Wyrazenia i skréoty

Wyrazenie/skrot

Wyjasnienie

ACS-BP-S Podstawowy panel sterowania, podstawowa klawiatura operatora do
komunikacji z przemiennikiem czestotliwosci.

ACX-AP-x Panel sterowania z asystentami, zaawansowana klawiatura operatora
do komunikacji z przemiennikiem czestotliwosci.
Przemiennik czestotliwosci ACS480 panele typu ACS-AP-I, ACS-AP-S i
ACS-AP-W (z interfejsem Bluetooth).

Al Analog Input, wejécie analogowe; interfejs analogowych sygnatéw
wejéciowych

AO Analog Output, wyjscie analogowe; interfejs analogowych sygnatéw
wyjsciowych

BIO-01 Przedni modut rozszerzen we/wy. Moze by¢ uzywany jednoczesnie

z modutem adaptera komunikacyjnego.

Czoper hamowania

Gdy to konieczne, przesyta nadwyzke energii z posredniego obwodu
przemiennika czestotliwosci do rezystora hamowania. Czoper jest akty-
wowany, gdy napiecie tgcza DC przekracza okreslong warto$¢ maksy-
malng. Wzrost napiecia jest zazwyczaj powodowany zwalnianiem
(hamowaniem) silnika o wysokiej bezwtadnosci.

Rezystor Rozprasza nadmiar energii hamowania przemiennika czestotliwosci

hamowania przewodzonej przez czoper hamowania. Niezbedna czg$¢ obwodu
hamowania. Patrz rozdziat Czoper hamowania w podreczniku uzytkow-
nika przemiennika czestotliwos$ci.

BREL-01 Opcjonalny modut rozszerzen wyj$¢ przekaznikowych montowany

z boku

Karta sterowania

Karta, na ktérej dziata program sterujacy.

Jednostka sterujgca

Karta sterowania w obudowie

CDPI-01

Modut adaptera komunikacyjnego

CCA-01 Adapter konfiguracyjny

CHDI-01 Opcjonalny modut rozszerzen wejs¢ cyfrowych 115/230 V

tacze DC Obwdéd DC miedzy prostownikiem i inwerterem

Kondensatory fgcza | Magazyn energii, ktory stabilizuje napiecie posredniego obwodu DC

DC

DI Digital Input, wejscie cyfrowe; interfejs cyfrowych sygnatéw wejsciowych

DO Digital Output, wyjscie cyfrowe; interfejs cyfrowych sygnatéw wyjscio-
wych

DPMP-01 Platforma montazowa panelu sterowania ACX-AP (montaz kotnierzowy)

DPMP-02/03 Platforma montazowa panelu sterowania ACX-AP (montaz powierzch-
niowy)

Przemiennik Przemiennik czestotliwosci do sterowania silnikami AC

czestotliwosci

EFB Whbudowana magistrala komunikacyjna

FBA Fieldbus Adapter, adapter komunikacyjny
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Wyrazenie/skrot

Wyjasnienie

FECA-01 Opcjonalny modut adaptera EtherCAT

FENA-21 Opcjonalny modut adaptera Ethernet do obstugi protokotéw EtherNet/IP,
Modbus TCP i PROFINET 10

FEPL-02 Modut adaptera Ethernet POWERLINK

FMBT-21 Opcjonalny modut adaptera Modbus/TCP

FPBA-01 Opcjonalny modut adaptera PROFIBUS DP

Rozmiar obudowy | Dotyczy fizycznej wielkosci przemiennika czestotliwosci. Tabliczka zna-

(obudowa) mionowa przymocowana do przemiennika czestotliwosci okresla roz-
miar obudowy przemiennika czestotliwosci (patrz rozdziat Zasada
dziatania i opis sprzetu, sekcja Tabliczka znamionowa w podreczniku
uzytkownika przemiennika czestotliwosci).

FSCA-01 Opcjonalny modut adaptera RSA-485

Bieg ID Bieg identyfikacyjny silnika. Podczas biegu identyfikacyjnego przemien-
nik czestotliwosci identyfikuje charakterystyke silnika, aby uzyska¢ opty-
malne mozliwosci sterowania nim.

IGBT Tranzystor bipolarny z izolowang bramka

Obwadd posredni

Patrz punkt tgcze DC.

Inwerter Przetwarza natezenie i napiecie pragdu statego w natezenie i napiecie
pradu przemiennego.

1/0 Wejscie/wyjscie

LSW Least Significant Word, najmniej znaczace stowo

Makro Zdefiniowane wstepnie wartosci parametrow w programie sterowania
przemiennikiem czestotliwosci. Kazde makro jest przeznaczone do
okreslonego zastosowania. Patrz rozdziat Makra sterowania na
stronie 73.

NETA-21 Modut do zdalnego monitorowania

Sterowanie przez
sie¢

Wraz z protokotami komunikacyjnymi bazujgcymi na protokole Common

Industrial Protocol (CIP™), takimi jak DeviceNet i Ethernet/IP, oznacza

sterowanie przemiennikiem czegstotliwosci za pomoca obiektéw Net Ctrl

i Net Ref profilu przemiennika czestotliwo$ci ODVA AC/DC. Wiecej

informacji mozna znalez¢ na stronie www.odva.org i w nastepujgcych

podrecznikach:

* FDNA-01 DeviceNet adapter module user’s manual (3AFE68573360
[i-ang.])i

* FENA-01/-11/-21 Ethernet adapter module user’s manual
(3AUA0000093568 [j. ang.]).

Parametr

Instrukcja dziatania dla przemiennika czestotliwosci, ktérg uzytkownik
moze dostosowac, lub sygnat zmierzony albo obliczony przez prze-
miennik

Regulator PID

Regulator Proportional-Integral-Derivative, proporcjonalno-catkujgco-
rézniczkujgcy. Sterowanie predkoscig przez przemiennik czestotliwosci
bazuje na algorytmie PID.

Sterownik PLC

Programmable Logic Controller, programowalny sterownik logiczny
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Wyrazenie/skrot Wyjasnienie

PROFIBUS, Zastrzezone znaki towarowe spotki Pl - PROFIBUS & PROFINET Inter-

PROFIBUS DP, national

PROFINET 10

PTC Dodatni wspotczynnik temperaturowy (Positive temperature coefficient,
PTC), termistor, ktérego rezystencja zalezy od temperatury

R1, ... Rozmiar obudowy (obudowa)

RI10-01 Przednie standardowe rozszerzenie we/wy. Nie moze by¢ uzywane jed-

noczesnie z modutem adaptera komunikacyjnego.

RO Relay Output, wyjscie przekaznikowe; interfejs cyfrowych sygnatéw wyj-
$ciowych implementowany z uzyciem przekaznika.

Prostownik Przetwarza natezenie i napigcie pradu przemiennego w natezenie i
napiecie pradu statego.

STO Bezpieczne wytgczanie momentu (STO). Zobacz rozdziat Funkcja bez-
piecznego wytgczania momentu w podreczniku uzytkownika przemien-
nika czestotliwosci.

Zrzeczenie odpowiedzialnosci dotyczace
cyberbezpieczenstwa

Ten produkt zostat zaprojektowany tak, aby byt potgczony z interfejsem sieciowym i
przy jego uzyciu przesytat informacje i dane. Za uzyskanie bezpiecznego potgczenia
miedzy produktem i siecig Klienta lub w razie potrzeby inng siecig i utrzymanie tego
potagczenia odpowiada wytgcznie Klient. Klient zapewni odpowiednig ochrone (w tym
miedzy innymi w postaci zapory, mechanizméw uwierzytelniania, szyfrowania
danych, oprogramowania antywirusowego itp.) produktu, sieci, systemu i interfejsu
przed wszelkimi naruszeniami bezpieczenstwa, zaktéceniami i wlamaniami, a takze
przed jakimkolwiek nieautoryzowanym dostepem oraz wyciekiem i/lub wszelkg kra-
dziezg danych lub informacji. Firma ABB ani jej podmioty zalezne nie odpowiadajg za
szkody i/lub straty zwigzane z takimi naruszeniami bezpieczenstwa, zakiéceniami i
wiamaniami, a takze przed jakimkolwiek nieautoryzowanym dostepem oraz wycie-
kiem i/lub wszelkg kradziezg danych lub informac;ji.

Patrz takze sekcja Blokada uzytkownika na stronie 176.
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Rozruch, sterowanie za
pomoca we/wy i bieg
identyfikacyjny

Zawartos¢ tego rozdziatu

W tym rozdziale opisano jak:

* wykonac rozruch;

» uruchomi¢ i zatrzymac silnik, zmieni¢ kierunek jego obrotéw oraz dostosowac
predkos¢ silnika za pomocsg interfejsu we/wy;

» wykonac¢ bieg identyfikacyjny dla przemiennika czestotliwosci.
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Jak wykonaé rozruch przemiennika czestotliwosci

Jak wykonaé rozruch przemiennika czestotliwosci za pomoca
Asystenta pierwszego uruchamiania w panelu sterowania
z asystentami

Bezpieczenstwo

Rozruch przemiennika czestotliwosci powinien byé wykonywany tylko przez wykwalifi-
kowanych elektrykow.
Nalezy zapoznac sie i postepowaé zgodnie z instrukcjami zawartymi w rozdziale Instrukcje
bezpieczenstwa na poczatku podrecznika uzytkownika przemiennika czestotliwosci. Nieprze-
strzeganie tych instrukcji grozi obrazeniami ciata lub $miercig badz uszkodzeniem sprzetu.

0 Sprawdzi¢ instalacje. Patrz rozdziat Lista czynno$ci sprawdzajgcych po instalacji w pod-
reczniku uzytkownika przemiennika czestotliwosci.

0 Nalezy upewnic sig, ze nie jest wigczony aktywny start (DI1 w ustawieniach

z l 5 fabrycznych, tzn. standardowe makro ABB). Przemiennik czestotliwosci wykona
automatyczny rozruch po wigczeniu zasilania, jesli wigczone jest zewnetrzne pole-
<> cenie biegu i przemiennik czestotliwo$ci pracuje w trybie zdalnego sterowania.

Sprawdzi¢, czy uruchomienie silnika nie spowoduje zadnego niebezpieczenstwa.
Nalezy odlaczy¢ napedzane urzadzenie, jesli:
* istnieje ryzyko uszkodzenia przez niewtasciwy kierunek obrotéw silnika lub

+ wymagane jest przeprowadzenie Normalnego Biegu Identyfikacyjnego silnika pod-
czas uruchomienia przemiennika czestotliwosci, gdy moment obcigzenia jest wyzszy niz
20% lub gdy maszyna nie wytrzyma chwilowego znamionowego momentu obrotowego
podczas wykonywania Biegu Identyfikacyjnego.

Wskazowki dotyczace uzywania panelu sterowania z asystentami

Dwie komendy znajdujgce sie w dolnej czesci
wyswietlacza (Opcje i Menu widoczne na ilustraciji
po prawej stronie) odpowiadajg funkcjom dwéch
przyciskow i znajdujacych sie pod [locsio 0 ACSa80 200 pm
wyswietlaczem. Te dwie funkcje przypisane do przy- {g“mutffﬁquantv UUU]
ciskow moga byc¢ rézne w zaleznosci od kontekstu. Mzmw —

Nalezy uzyé klawiszy (9, (), (4] i (v) do przesu- {A UUU]’
wania kursora i/lub zmiany wartosci w zaleznosci
od aktywnego widoku.

Klawisz |?| powoduje wys$wietlenie strony pomocy
uzaleznionej od kontekstu.

Odpowiednie informacje zawiera dokument
ACS-AP-x assistant control panels user’s manual
(3AUA0000085685 [j. ang.]).

mowr torque UU]

Options Menu

1 — Ustawienia Asystenta pierwszego uruchamiania:
Jezyk, data i godzina oraz wartosci znamionowe silnika

0 Przygotowaé dane z tabliczki znamionowe; silnika.
Wigczy¢ przemiennik czestotliwosci.
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Asystent pierwszego uruchamiania wspiera uzyt-
kownika podczas pierwszego uruchomienia.

| |

Deutsch
Jest on uruchamiany automatycznie. Zaczekac, Suomi
az na panelu sterowania pojawi sie widok przed- Francais
stawiony po prawej stronie. Italia’nu
Wybra¢ zadany jezyk, pods$wietlajac go (jesli nie Mederlands
jest juz podswietlony), i nacisngé przycisk Sverska
(OK).
Uwaga: Po wybraniu jezyka pobranie pliku jezyka OK»
do panelu sterowania zajmuje kilka minut.
Wybra¢ opcje Rozpocznij konfiguracje, a Cokal G (¥ ACSIEN =00 Hz
nastepnie nacisng¢ przycisk (Dalej). [Asystent konfiguracii —

Skonfigurowraé przemiennik
czestotliwosci teraz?

Fozp

-zni) konfiguracje

Wyf'yjdZ i nie pokazu) po wigcz.zasil.
Mie teraz

13:52 Dalej
Wybra¢ lokalizacje, ktéra ma zostac¢ uzyta, i naci- Lokal & & ACSAB0 =00 Hz
sngc przycisk (Dalej). Lokalizacia

Ustawienia domyéine jednostek:
i g dz Y¥Raro daowe (31

Amerykariskie [Imperialne)

Wstecz 08:33 Dalej
W razie potrzeby zmieni¢ jednostki wyswietlone Lokal. @ ACSAR0 =00 Hz
na panelu. - .

Jednostki )

» Przejs¢ do widoku edycji wybranego wiersza,
naciskajgc przycisk 0.
. V%dol&noina przewija¢ przy uzyciu przyciskow
i

Imieri wydwietlang, jednostke, jeshito
konieczne.

Mac:

Temperatura: °Cw

Przej$¢ do nastepnego widoku, naciskajac przy- Mornent M »

cisk (Dalej). o "
Wstecz 08:34 Dalej

Ustawic¢ date i godzine oraz format wyswietlania Lokal & @ ALS180 200 Hz

daty i godziny.
* Przejs¢ do widoku edycji wybranego wiersza,
naciskajac przycisk (»).
* Widok mozna przewija¢ przy uzyciu przyciskéw
i
Przej$¢ do nastepnego widoku, naciskajgc przy-

cisk (Dalej).

Data i godzina [ —

Wiprowad? hiezgca datg | godzine.
Data 24.04.2018
Godzina
Format daty
Format godziny

08:34:33 »
dzier.miesigc.rok »
24-godzinny

Whstecz 08:35 Dalej
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|:| W widoku edijI: I.Dkal@ g ACS480 =00 H;z
+ Zapomocg przyciskow () i (»] przesunac kur- | [Dara
sor w lewo lub prawo.
* Przy uzyciu przyciskow @ i @ zmienié war- Uzieri Mies.
ose . | 04. 201 8
+ Nacisnaé przycisk (Zapisz) aby zatwier-
dzié nowe ustawienie, lub nacisnaé przycisk Whorek
(Anuluj), aby wréci¢ do poprzedniego
widoku bez wprowadzania zmian. Anuluj 089-3 fapisz
H Ab'y nadac’:. przer’nignnikowi cz'esto.tliwo'éc.i nazwe, |MCokal o & ALS4ED =00 Hz
ktoéra bedzie wyswietlana w gornej czesci ekranu, —
nacisnaé przycisk (»). Mazwa przemiennika [ m—
Jesli domysina nazwa (ACS480) nie ma by¢ zmie- || T2 nazwa jest wySwietlana na gorze
niana, przej$¢ od razu do konfiguracji wartosci wySwietlacza panelu, Watwiajac
’ o O : rozpoznanie silnika, ktérym steruje
znamionowych silnika, naciskajgc przycisk przemiennik.

(Dalej).

Mazwra przemiennika

[Wstecz 08:35 Dalej|
[]| Werowadzic nazwe: _ Lokal & & ACSHED 0.0 H:
. Aby wyprac’: tryb zngkéw .(ma’fe I|ter¥ / dlee Mazwa przemiennika
litery / liczby / znaki specjalne), naciska¢ przy- -
cisk @ do momentu podséwietlenia symbolu <>, y
a nastepnie wybrac tryb za pomocg przyciskow Z
(@) i (»). Nastepnie mozna rozpoczaé dodawa- Acs4s0f
nie znakéw. Tryb pozostaje wybrany do
momentu wybrania innego. 2 Chugosé: B/31
 Aby doda¢ znak, nalezy podswietli¢ go za Anuluj 08:36 Lapisz
pom’oca przyciskow @yi @, a nastepnie naci- Lokal @ & ACS480 =00 Hz
snagc —
L o Mazwa przemiennika
« Aby usuna¢ litere, nacisnaé (€. a ahc
Z
» Nacisng¢ przycisk (Zapisz) aby zatwier- o
dzi¢ nowe ustawienie, lub nacisng¢ przycisk
(Anuluj), aby wréci¢ do poprzedniego acs4s0ll
widoku bez wprowadzania zmian. @
L Diugosé: B./31
Anuluj 08:36 Zapisz
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Tabliczka znamionowa silnika przedstawia nastepujgce ustawienia wartosci znamionowych silnika.
Nalezy wprowadzi¢ warto$ci doktadnie takie, jakie przedstawia tabliczka znamionowa silnika.

Przyktadowa tabliczka znamionowa silnika indukcyjnego (asynchronicznego):

(&

ABB Motors €€ M)
3 ~ motor M2AA 200 MLA 4

IEC 200 M/L 55 [ —

[ No
[Ins.cl. F IP 55
v Hz [kW [ omin [ A [cos P[iaIN]tEss
690Y | 50 |30 | 1475 | 325 [0.83
400D | 50 | 30 | 1475 | 56 |0.83
660Y [ 50 [30 [1470 [ 34 [o0.83
380D |50 | 30 [1470 | 59 [0.83
415D | 50 | 30 | 1475 | 54 [0.83
440D | 60 | 35 [1770 | 59 |0.83
Cat.no  3GAA 202 001 - ADA
6312/C3 & 6210/C3 [ 180 ko
IEC 34-1

& @

Wybrac typ silnika.

Sprawdzi¢, czy dane silnika sg prawidtowe. War-
tosci sg predefiniowane na podstawie wielkosci
przemiennika czestotliwosci, ale nalezy spraw-
dzi¢, czy odpowiadajg one silnikowi.

Rozpoczaé od pragdu znamionowego silnika.

[okal & & ACSAE0 $00H:

Wartosci znam. silnika

Odszuka) wartosci na tabliczce
znamionowe] silnika i wprowad? e w
tym miejscu:

Jesli konieczna jest zmiana wartosci, nalezy Prad: 184w
przej$¢ do widoku edycji wybranego wiersza, Ll Ao
naciskajac przycisk (») (kiedy ten symbol jest Wstecz 0847 Dalej
wyswietlony na koncu wiersza).
Ustawi¢ prawid’fowa wartosé: LDka|¢ Q ACS480 “00Hz
« Za pomoca przyciskéw () i (») przesunaé Prad:
kursor w lewo lub prawo.
* Przy uzyciu przyciskéw @ i @ zmieni¢ wartosé. ‘I @
Nacisnaé przycisk (Zapisz) aby zatwierdzi¢ o A
nowe ustawienie, lub nacisnaé przycisk v
(Anuluj), aby wroci¢ do poprzedniego widoku bez ID 0 5 2'
wprowadzania zmian. i -
Anulyj 08:37 fapisz
Kontynuowa¢ sprawdzanie/edycje wartosci zna- Cokal & ¥ ALSAR0 =00 Hz
i hi ¢ skal I k
mionowych i wybra¢ skalarny lub wektorowy tryb Wartotcl znamionowe —

sterowania.

Warto$¢ znamionowego cos ® i warto$¢ znamiono-
wego momentu obrotowego silnika sg opcjonalne.
Przewing¢ w doét za pomocg przycisku @ aby
wyswietli¢ ostatni wiersz widoku.

Po edyc;ji ostatniego wiersza panel przechodzi do
nastepnego widoku.

Aby przejs¢ do nastepnego widoku, nacisng¢

przycisk (Dalej).

Odszuka) wartoéci na tabliczce
znarnionowe] silnika 1 wprowad? je w
Ty migjscu:

Y chroniczny »
Prad: 07 Aw
Wstecz 200 Dalej
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Test kierunku jest opcjonalny i wymaga obracania
silnika. Nie nalezy wykonywac¢ tego kroku, jesli
moze on spowodowac jakiekolwiek ryzyko lub na
jego uzycie nie pozwala konfiguracja
mechaniczna.

Aby wykonac test kierunku, wybra¢ opcje
Uruchom silnik i nacisnaé przycisk (Dalej).

Lokal. ¢ 0.0 Hz

| |

X ACSAB0

Test kierunku?

Uruchomi¢ silnik, aby sprawdzié
kierunek ohrotgw?

az
Uruchom silnik

Wstecz 13:47 Dalej

Nacisng¢ przycisk Start | @ na panelu, aby
uruchomi¢ przemiennik czestotliwosci.

Idalne ™ ACS480 S0.0H:z
Maciénij przycisk Start T

Uwaga: do czasu zakoriczenia
konfigurac)i zabezpieczenia nie sg
aktywne, a silnik pracuje z predkoscig,

5 Hz

Macisnij przycisk Srart, abgf uruchomié
0805

Wstecz

Sprawdzi¢ kierunek obrotéw silnika.

Jesli silnik obraca sie do przodu, wybra¢ opcje
Tak, silnik obraca si¢ do przodu, a nastepnie
nacisnaé przycisk (Dalej), aby
kontynuowac.

Jesli silnik nie obraca sie do przodu, wybraé opcje
Nie, ustal kierunek, a nastgpnie nacisng¢
przycisk (Dalej), aby kontynuowag.

Kierunek do przodu Kierunek do tytu

Lokal® (™ ACS480 +50Hz
Czy obraca sig w przod? W

Wbranie opeji ,Mie, ustal kierunek™
zmienia kierunek pracy przemiennika i
oznacza nowy kierunek jako ,do
przodu”.

inik obrac

{o przodu U
hia veral liarnnel

[Wstecz 18:05

Dalej

Jesli wprowadzone wczesniej ustawienia majg
zosta¢ zapisane, wybraé opcje Utworz kopie
zapasowa, a nastepnie nacisnaé przycisk
(Dalej).

Jesli nie ma by¢ tworzona kopia zapasowa,
wybra¢ opcje Nie teraz, a nastepnie nacisng¢

przycisk (Dalej).

Lokal ¢ ¥ ACS480 +0.0 Hz
Zrobi¢ kopig zapasowq? N

Kopiuje wsz. ust do pliku kopii zapas.
w panelu ster. Ahy preywrdcié taky,
kopie, wyhierz Menu = Kopie
zapasowe.

Mie teraz I]

Irwérz boanic zanacnwa

Wstecz 13:48 Dalej|
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Po wykonaniu tych czynno$ci pierwsze
uruchamianie zostanie zakohczone i przemiennik
czestotliwosci bedzie gotowy do uzycia.
Nacisna¢ przycisk (Gotowe), aby przejsé¢
do widoku gtéwnego.

Lokal® I ACS480 0.0 Hz

Ukoriczono pierw. uruch.

Przemiennik czestotliwosei jest
gotowy do pracy.

Start/Stop: o
Kierunek: Do przodu
Wartosc zadana [czest):Panel stero...
Wstecz 13:49 Gotowe
Na panelu wyswietlony zostanie widok gtéwny Tokal ¥ ACC4E0 =00 Hz
pozwalajgcy na monitorowanie wybranych Trestollwost wyjsciowa
sygnatow. Ha 0 . 0 0 |
Prad silnika
(. 0.00p
Moment silnika
% 0.0
Opcje 12:01 Menu
2 — Ustawienia dodatkowe w menu Ustawienia
Wprowadzi¢ wszelkie dodatkowe zmiany, takie jak | [Tylal & ¥ ACSAR0 =00 Hz

makro, rampy i limity, zaczynajgc w menu Gtéwne

— nacisnag¢ przycisk (Menu), aby otworzyé

menu Gtéwne.

Wybrac¢ opcje Ustawienia, a nastepnie nacisng¢

przycisk (Wybierz) lub (]

Firma ABB zaleca wprowadzenie przynajmniej

nastepujacych ustawien dodatkowych:

* Wybra¢ makro lub ustawi¢ indywidualne
wartosci uruchomienia, zatrzymania i
zadawania

* Rampy

+ Limity

W menu Ustawienia mozna zmienia¢ rowniez

ustawienia zwigzane z silnikiem, regulatorem PID,

magistralg komunikacyjng, funkcjami

zaawansowanymi i zegarem, regionem i

wyswietlaczem. Dodatkowo menu zawiera

pozycje umozliwiajgcg zresetowanie widoku
gtéwnego panelu.

Aby uzyskac¢ wigcej informacji o elementach

menu Ustawienia, nalezy nacisna¢ przycisk @

w celu otwarcia strony pomocy.

Menu gliwne

'S
-

EE Diagnostyka 3

o BN . .

WyijdZ 14:25 Wyhierz

Lokal$ ™ ACS480 0.0 Hz

Ustawienia

Silnik

Start, stop, wartosd zadana 3
Rarnpy 3
Lirnity -
Wstecz 14:25 Wybierz
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2 — Ustawienia dodatkowe: Makro

Wybra¢ opcje Makro, a nastepnie nacisngé Lokal & ¥ 405480 =00 H
U przycisk (Wybierz) lub (). :

Ustawienia

}ﬁ Malera: 3
Silnik (3
Start, stop, wartosc zadana 3
Rarnpy -
Lirmity -
Wstecz 14:25 Wybierz
Aby zmieni¢ uzywane makro, wybra¢ nowe makro Lokal.© ACSAA <00H
H i nacisnaé przycisk (Wybierz). Aby = = . AR
powréci¢ bez zmian, nacisnaé przycisk Mak.ru“sternv.wanla _
(Wstecz). Macignij przyeisk [T w celu uzyskania

opisu okahlowania,

Uwagi: LfAGA: Spowoduje to zresetowanie
+ Zmiana makro resetuje wszystkie ustawienia wszystkich ustawier,

z wyjatkiem danych silnika na domysine

wartosci wybranego makro. Barzna fauramaturzna

|Wstecz 14:26 Wyebierz

» Po zmianie makro zmieniany jest rowniez spo- Lokal.® % ACS480 200 obr/min
sOb uzycia sygnatéw we/wy w przemienniku : :
czestotliwosci. Sprawdzié, czy rzeczywiste oka- 0 ABB standard

blowanie we/wy i uzycie we/wy w programie Jeden syanat dla start/stop; kolejny
sterujgcym sg zgodne. Mozliwe jest sprawdze- || dla wyboru kigrunku wirowania.
nie biezgcego uzycia wejs¢/wyj$é w menu 1/O Jest to domysine ustawienie

w menu Gtéwne (patrz strona 28). fabryczne.

Aby uzyskaé informacje o wybranym makro, Potgczenia |40 dla teqo makra
nacisng¢ przycisk @ . Strona pomocy przedsta- | |\Wyjdz 0810

wia zastosowanie sygnatow i potgczen we/wy. Tokal & ™ ACSA80 =00 Hz
Szczegdlowe schematy polgczen we/wy zawiera - b
rozdziat Makra sterowania na stronie 73. e ABB standard

%Qn@moma przewija¢ przy uzyciu przyciskdw
ilv].

Potaczenia | /0 dla tego makra
Aby powrdci¢ do podmenu Makro sterowania, sterujgcego:
nacisnaé przycisk (Wyjdz). DI1: Start/stop

» Wszystkie makra, z wyjatkiem standardowego DIZ: Do PEZUdU/dU tyfu e
makro ABB (wektorowego), uzywajg domysinie D_IS: Wihdr stafel predkosci
skalarnego sterowania silnikiem. Przy pierw- Wyjdi 0821
szym uruchomieniu mozna wybrac¢ skalarne lub
wektorowe sterowanie silnikiem. Aby pézniej
zmieni¢ wybor, nalezy wybra¢ opcje Menu —
Ustawienia — Silnik — Tryb sterowania i
postepowac zgodnie z instrukcjami.

Uwaga: Wiekszos$¢ makr uzywa wejsé/wyjsc ist-
niejgcych tylko po zamontowaniu modutu we/wy.
Jesli nie jest on uzywany, nalezy wybraé ograni-
czone makro ABB lub zmieni¢ domysine uzycie
wejsé/wyj$¢ za pomoca parametrow.
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2 — Ustawienia dodatkowe: Wartosci uruchomienia, zatrzymania i zadawania

O

Jesli makro nie ma by¢ uzywane, nalezy
zdefiniowa¢ wartosci uruchomienia, zatrzymania i
zadawania:

Wybra¢ opcje Start, stop, wartos¢ zadana, a
nastepnie nacisnaé przycisk (Wybierz) lub

Lokal & (¥ ACS4E0 0.0 obr./min
Ustawienia
AEMakra: ABB standard

Silnik 3

r, stop, wart >

Rampy -

Lirnity -

Wstecz 08:11 Wyhierz

0 Dostosowa¢ parametry do potrzeb. Lokal< ¥ 405400 =010 Hz

Wybraé parametr i nacisngé przycisk
(Wybierz).

Po zmianie ustawien zmieniany jest rowniez
sposob uzycia sygnatéw we/wy w przemienniku
czestotliwosci. Sprawdzi¢, czy rzeczywiste
okablowanie we/wy i uzycie we/wy w programie

Start, stop, warto$é zadana

Skalowanie Al
atart/stopkierunek z: Start/stop O

sterujgcym sg zgodne. Mozliwe jest sprawdzenie Ejru.gle mle]S?E St?r.uwama WY{ g
biezgcego uzycia wej$¢/wyjsé w menu 1/O Wstecz 08:25 Edytuj
w menu Gtéwne (patrz strona 28).
Po wprowadzeniu zmian przej$¢ do menu
Ustawienia, naciskajac przycisk (Wstecz).
2 — Ustawienia dodatkowe: Rampy
(czas przyspieszania i zwalniania dla silnika)
0 Wybra¢ opcje Rampy, a nastepnie nacisngé Lokal & ¥ 405400 =00 Hz

przycisk (Wybierz) lub ().

Ustawienia

AAMakro: ABB standard

Silnik .

Start, stop, wartosc zadana (2

Rarmpy -

Limity .

Wstecz 08:23 Vybierz

O Dostosowac parametry do potrzeb. Cokal<r . (™ ACSAE0 00 bz

Wybraé parametr i nacisnaé przycisk Rampy

(Edytuj).
Po wprowadzeniu zmian przej$¢ do menu
Ustawienia, naciskajac przycisk (Wstecz).

Czas pr:

Czas

zwialniania: 20000 s
skalowanie czestotl, dla .. 50.00 Hz
Ksztalt czasu: 0.000 s
Tryb zatrzymania: Wivhieg

Wastecz 08:25 .

Edytuj
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2 — Ustawienia dodatkowe: Limity

Wybra¢ opcje Limity, a nastepnie nacisnaé

O : / Lokal® (™ ACS480 +0.0H:
przycisk (Wybierz) lub (). Ustawiona
A Makra: ABB standard
Silnik .
Start, stop, warto$e zadana [3
Rarmpy -
[Wstecz 08:23 Wybierz
m Dostosowac parametry do potrzeb. Tokal® (= AC=400 =00 Hz
Wybra¢ parametr i nacisnaé przycisk Limity
(Wybierz). Minimalna c -50.00 Hz
Po wprowadzeniu zmian przejs¢ do menu Maksymalna czestotliwos$e: 50.00 Hz
Ustawienia, naciskajac przycisk (Wstecz). || Maksymalny prad: 907 A
Wstecz 08:24 Edytuj
3 - Menu l/O
| Po wprowadzeniu dodatkowych zmian upewni¢ Lokal® 4 ACSA80 =00 obr/min
sie, ze rzeczywiste okablowanie we/wy v - T - -
odpowiada uzyciu we/wy w programie sterujgcym. Ent giowne
W menu Gtéwne wybra¢ opcje I/O i nacisngé E: Ustawienia >
przycisk (Wybierz), aby wejs¢ do menu 1/0. | (IET- 3NN R
-
EE Diagnostyka -
Whyjd# 0804 Wryhierz
Wybra¢ lokalizacje, ktéra ma by¢ sprawdzona, i Cokal.& ¥ AC5400 =00 Mz
O nacisna¢ przycisk (Wybierz) lub (J. 70

St

DIZ: 0 Fierune
D13: 0 Do uzycia w kilku migjscach e
Ol4: 0 Do uzycia w kilku migjscach »
DI5: 0 Do uzycia w kilku migjscach »

Wste;:z (08:24 Wyhierz
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Aby wyswietli¢ szczegdty parametru, ktérego nie
mozna zmieni¢ za pomocg menu /O, nacisngé
przycisk (Wyswietl).

Lokal & ¢ ACS480 +0.0 Hz

DI1:

Aktualna wartosc
Uzywane dla; Start/stop
Dodaj uzycie
Wstecz 08:24 Wyswietl
Aby zmieni¢ warto$¢ parametru, nacisng¢ Cokal & (™ ALSAE0 =00 H:z
przycisk (Edytuj), dostosowac wartos¢ za |5
pomoca klawiszy (4], [v), () i (3, a nastepnie :

nacisna¢ przycisk (Zapisz). Nalezy
pamietaé, ze rzeczywiste okablowanie musi
odpowiadac nowej wartosci.

Powrd¢ do menu Gtéwne, naciskajgc wielokrotnie

przycisk (Wstecz).

Alktualna wartosc: I}

Doaj uzycie
Wstecz 0a:24 Edytuj
Lokal < ™ ACS480 +159Hz

Dodaj uzycie

start/stop DI, kierunek D12
Oo przodu DI, do opu D2
Start DITP, stop DIZ

06:26

Anuluj fapisz

4 — Menu Diagnostyka

Po wprowadzeniu dodatkowych zmian i
sprawdzeniu potgczen we/wy, uzy¢ menu
Diagnostyka, aby upewni¢ sie, ze konfiguracja
dziata prawidtowo.

Lokal ¢ ™ ACS480 %0.0 obr./min

Menu gfowne

E: Ustawienia -

W menu Gtéwne wybra¢ opcje Diagnostyka i Ee 1/0 .
nacisnaé przycisk (Wybierz) lub (). L
EE Diagnostyka S
= I . .
Whyjds 1804 Wyhierz
Wybrac pozycje diagnostyczna, ktora ma zosta¢ | [T a1 ¥ AC5480 =00 Hz
wyswietlona, i nacisna¢ przycisk (Wybierz). Diagnostyka

Powréci¢ do menu Diagnostyka, naciskajac

przycisk (Wstecz).

Padsurmnou ;
Stan limitu -

VC'stecz 12:ﬁ2 Wybierz
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5 — Kopia zapasowa

0 Po zakonczeniu rozruchu firma ABB zaleca
wykonanie kopii zapasowe;.

W menu Gltéwne wybra¢ opcje Kopie zapasowe i
nacisna¢ przycisk (Wybierz) lub (J.

Lokal & ¢ ACS480 %0.0 abr./min

Menu gliwne
- - -

ﬂ Informacje o systemie -
g Wydajnosé energetyczna »

dapasowe g

WeidZ 08:09 Whbierz

]| Nacisna¢ przycisk (Wybierz), aby
rozpoczg¢ tworzenie kopii zapasowych.

Lokal® (™ ACES480 =0.0 obr./min

Kopia zap. do zastqpienia W
Panel miesci do 2 recznie

wykonanych kopii zapasowych.
Wihierz, ktdra stara kopia ma zostac
zastapiona:

80 03.04.2018 U

ARSARN 2414 2018
Wstecz 08:.08 Dalej
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Jak sterowac¢ przemiennikiem czestotliwosci za pomoca

interfejsu we/wy

Ponizsza tabela opisuje, jak nalezy obstugiwac przemiennik czestotliwosci przez

wejscia cyfrowe i analogowe, gdy:

wykonywany jest rozruch silnika i

uzywane sg domysine ustawienia parametrow standardowego makra ABB.

Ustawienia wstepne

Jesli konieczna jest zmiana kierunku obrotéw, spraw-
dzi¢, czy limity pozwalajg na kierunek odwrotny:
Przej$¢ do opcji Menu — Ustawienia — Limity i
sprawdzi¢, czy minimalny limit ma warto$¢ ujemna, a
limit maksymalny ma warto$¢ dodatnig.

Upewnic¢ sie, ze potaczenia sterowania sg podtgczone
zgodnie ze schematem potgczen dla standardowego
makra ABB.

Uwaga: Wiekszos$¢ makr uzywa wej$¢/wyjs¢ istniejg-
cych tylko po zamontowaniu modutu we/wy. Jesli nie
jest on uzywany, nalezy wybraé ograniczone makro
ABB lub zmieni¢ domysine uzycie wejs¢/wyjs¢ za
pomoca parametrow.

Upewnic¢ sig, ze przemiennik czestotliwosci pracuje w trybie

zdalnego sterowania. Naciskac przycisk , aby prze-
tacza¢ pomiedzy sterowaniem zdalnym i lokalnym.

Patrz sekcja Makro ABB standard na
stronie 75.

W sterowaniu zdalnym panel
wyswietla tekst Zdalne w lewym
goérnym rogu.

Uruchamianie silnika i sterowan

ie jego predkoscia

Rozpoczaé, wigczajgc wejscie cyfrowe DI1. Tdalne Lt ALSA80 761 Hz
Strzatka zacznie sig obracac. Element jest Czestotliwose wyjsciowa
kropkowany do momentu osiggnigecia punktu pracy. Hz 447 |
Regulowaé czestotliwos¢ wyjsciowg przemiennika Prad silnika
czestotliwosci (predkos¢ silnika), zmieniajac napiecie ‘[A 0 . 23]’
wejscia analogowego Al1. Morert sl U 4
% -uU.
Opcje 08:28 Menu
Zmiana kierunku obrotéw silnika
Kierunek do tytu: Wiaczy¢ wejscie cyfrowe DI2. Tdane T ACSAAD 770 Hz
Kierunek do przodu: Wytaczy¢ wejscie cyfrowe DI2. Ceestotiwose wy..
" -16.67
Prad silnika
(. 0.22)p
Morment silnika U 8‘
% -,
Opcje 08:47 Menu
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Zatrzymywanie silnika

Wytaczy¢ wejscie cyfrowe DI1. Strzatka przestanie sie
obracac.

Idalne ¥y ACS480

-23.0 Hz

Czestotliwose wy...
Hz

0.00]

‘irqd silnika 000|’
xnment silnika UU

Opcje 0g:47

Menu
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Jak wykona¢ bieg identyfikacyjny

Przemiennik czestotliwosci automatycznie oszacowuje charakterystyke silnika
uzywajac biegu identyfikacyjnego Statyczny, gdy przemiennik czestotliwosci jest
uruchamiany po raz pierwszy w trybie sterowania wektorowego i po tym, gdy
zostanie zmieniony jakikolwiek parametr silnika (grupa 99 Dane silnika). Obowigzuje
to, gdy

* wybor parametru 99.13 Zazgdano biegu ident. to Statyczny i

* wybor parametru 99.04 Tryb sterowania silnikiem to Wektorowy.

W wigkszosci zastosowan nie istnieje potrzeba wykonania osobnego biegu

identyfikacyjnego. Bieg identyfikacyjny nalezy wybra¢ recznie, jesli:

* uzywany jest tryb wektorowy sterowania (parametr 99.04 Tryb sterowania
silnikiem jest ustawiony na wartos¢ Wektorowy) i

» uzywany jest silnik z magnesami trwatymi (parametr 99.03 Typ silnika jest
ustawiony na wartos¢ Silnik z magnesami trwatymi) lub

» uzywany jest synchroniczny silnik reluktancyjny (parametr 99.03 Typ silnika jest
ustawiony na warto$¢ SynRM) lub

+ przemiennik czestotliwosci dziata w poblizu zerowych wartosci zadanych
predkoéci lub

* wymagana jest praca z momentem powyzej znamionowego momentu silnika w
szerokim zakresie predkosci.

Wykona¢ bieg identyfikacyjny z asystentem biegu identyfikacyjnego, wybierajac
opcje Menu — Ustawienia — Silnik — Bieg identyfikacyjny (patrz strona 34) lub
za pomocg parametru 99.13 Zazgdano biegu ident. (patrz strona 36).

Uwaga: Jesli parametry silnika (grupa 99 Dane silnika) zostaty zmienione po biegu
identyfikacyjnym, nalezy go powtérzyc.

Uwaga: Jesli okreslono juz parametry zastosowania, uzywajgc trybu skalarnego
sterowania silnikiem (parametr 99.04 Tryb sterowania silnikiem ma ustawiong
warto$¢ Skalarny) i potrzebna jest zmiana trybu sterowania silnikiem na Wektorowy,

* zmieni¢ tryb sterowania na wektorowy za pomocg asystenta Tryb sterowania. W
tym celu nalezy wybra¢ opcje Menu — Ustawienia — Silnik — Tryb sterowania
i postepowac zgodnie z instrukcjami. Asystent biegu identyfikacyjnego wspiera
uzytkownika podczas pierwszego biegu identyfikacyjnego.

lub

» ustawi¢ parametr 99.04 Tryb sterowania silnikiem na warto$¢ Wektorowy i

+ dla przemiennika czestotliwosci sterowanego przez we/wy sprawdzic¢
parametry w grupach 22 Wybér wart. zadanej predkosci, 23 Rampa wart. zad.
predkosci, 12 Standardowe Al, 30 Limity i 46 Ust. monitorowania/skalowania.

« dla przemiennika czestotliwosci sterowanego momentem sprawdzi¢ rowniez
parametry w grupie 26 tarncuch wart. zad. momentu.
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Procedura biegu identyfikacyjnego

Z asystentem biegu identyfikacyjnego

Kontrola wstepna

9 c OSTRZEZENIE! Podczas biegu identyfikacyjnego silnik bedzie dziatat przy

50...80% predkosci znamionowe;j. Silnik bedzie sig¢ obracat do przodu. Przed
wykonaniem biegu identyfikacyjnego nalezy upewnic sig, ze uruchomienie
silnika bedzie bezpieczne.

Nie nalezy uruchamia¢ biegu identyfikacyjnego dla obracajacego sie
silnika. Przed uruchomieniem biegu identyfikacyjnego nalezy upewni¢ sie,
ze silnik jest zatrzymany.

[] | Odtgczy¢ napedzane urzadzenia od silnika.

| Sprawdzié, czy wartosci parametréw silnika sg réwnoznaczne z tymi na tabliczce
znamionowe;j silnika.

[ | Sprawdzi¢, czy obwdd STO jest zamkniety.

Asystent spyta, czy majag by¢ uzywane tymczasowe limity silnika. Muszg one spetnia¢
nastepujgce warunki:

O | Predko$¢ minimalna < 0 obr./min

O | Predko$¢é maksymalna = predko$¢ znamionowa silnika (procedura normalnego biegu
identyfikacyjnego wymaga dziatania silnika przy 100% predkosci)

[ | Maksymalny prad > 0,5 x znamionowy prad silnika

O | Maks. moment > 50%

H Upewni¢ sie, ze panel pracuje w trybie sterowania lokalnego (tekst Lokalne wyswietlony
w prawym gérmym rogu). Naciskac przycisk [oc/Ren), aby przetacza¢ pomiedzy
sterowaniem zdalnym i lokalnym.

Bieg identyfikacyjny
Przej$¢ do menu Gtéwne, naciskajac przycisk ke © T =00H
U (Menu) w widoku gléwnym. A —
] o ) ) Menu glowne
Wybra¢ opcje Ustawienia, a nastepnie nacisng¢
przycisk (Wybierz) lub ().
EE Diagnostyka -
WyjdZ 14:25 Wehierz
0 Wybra¢ opcje Silnik, a nastepnie nacisng¢ R 79 ACS480 Y

przycisk (Wybierz) lub (J.

Ustawienia

A Makra: ABB standard

Start, stop, wartosc zadana 3
Rarmpy 3
Lirnity -

Wstecz 08:48 B w',rhierz
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Wybrac¢ opcje Bieg identyfikacyjny, ktora jest
wyswietlana tylko wtedy, gdy przemiennik
czestotliwosci pracuje w wektorowym trybie
sterowania, i nacisnaé przycisk (Wybierz)
lub ()

Lakal ¢

* ACS480 %0.0 obr./min

Silnik

Wektorowe

A Tryb sterowania
AWartosc znamionowe
A Bieg identyf

Szacuwana Dchruna termlcz
Zmlerzona ochrona termu:zna -
Wstecz 03:55 Wybierz
Wybra¢ typ biegu identyfikacyjnego i nacisngé Lokal& ¥ ACS400 =00 obr /min
rzycisk &) (Wybierz) lub (). ' —
przy (Wy )lub (2} Wykonaé bieg ID? | m—

Wybierz typ biegu identyfikacyjnega.
Ay uzyskac wigce] informacyl,
nacigni) [7].

Nurmaln\,r hleg |dent3-'f|kacy]n\,r

F__ .l o PR P o) I

Wstecz DB 5 Dalei
W gornej czesci przez kilka sekund pojawia sie Lokal & % ACS400 =00 obr/min
ostrzezenie Bieg identyfikacyjny. —— - .

Tymczas. limity silnika T

Panel LED zacznie miga¢ na zielono, wskazujgc
aktywne ostrzezenie.

Sprawdzi¢ limity silnika na panelu. Jesli
potrzebne sg inne limity podczas biegu
identyfikacyjnego, mozna je tu wprowadzic.
Oryginalne limity zostang przywrdcone po biegu

Jedli potrzebujesz okreslic specjalne
lirmity dla biegu 1D, dostosu] wartosci
teraz. Obecne wartosc wrica po

hiegu 1D

AB00.00 abrAmin e w
TEON NN abr Srmim e

hA-l e

identyfikacyjnym. [Wstecz 0853 Dalej
Nacisna¢ przycisk (Dalej).
Nacisna¢ przycisk startu (("< J), aby rozpocza¢ |[Tokal® — ¢¥ ACSI80 0.0 obr /min

bieg identyfikacyjny.

Ogdlnie firma ABB nie zaleca naciskania
zadnych przyciskdw panelu sterowania podczas
biegu identyfikacyjnego. Mozna jednak
zatrzymac bieg identyfikacyjny w dowolnym
momencie, naciskajac przycisk zatrzymania
(@)

Podczas biegu identyfikacyjnego wyswietlany
jest widok postepu.

Po zakonczeniu biegu identyfikacyjnego
wyswietlany jest komunikat Bieg
identyfikacyjny zakonczony. Diody LED
przestaja migacé.

Jesli bieg identyfikacyjny zakonczy sie
niepowodzeniem, wyswietlany jest btad FF61
Bieg identyfikacyjny. Wigcej informacji mozna
znalezé w rozdziale Sledzenie biedéw na
stronie 471.

Mac. Start, by ur. bieg |D H—m—

Fo nacisnigeiu Start do silnika przez 1
min hedzie przesyfany prad staby

i silnik moze wykonaé pot obrot, Po
wykananiu biegu 10 przemiznnik
zatrzyma sie.

Wstecz 08:54

Cokal® 1., ACS480 =00 obr./min

Bieg ID w toku

Moze ta zajgé kilka minut
Uzyta predkose silnika0.00 obr./min
Prad silnika 031 A

04:14
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Za pomoca parametru 99.13 Zazadano biegu ident.

Kontrola wstepna

OSTRZEZENIE! Podczas biegu identyfikacyjnego silnik bedzie dziatat przy

0...80% predkosci znamionowej. Silnik bedzie sie obracat do przodu. Przed
wykonaniem biegu identyfikacyjnego nalezy upewni¢ sig, ze uruchomienie
silnika bedzie bezpieczne.

Nie nalezy uruchamia¢ biegu identyfikacyjnego dla obracajacego sie
silnika. Przed uruchomieniem biegu identyfikacyjnego nalezy upewni¢ sie,
ze silnik jest zatrzymany.

O

O ooao

Odtaczy¢ napedzane urzadzenia od silnika.

Sprawdzié, czy wartosci parametrow silnika sg réwnoznaczne z tymi na tabliczce
znamionowe;j silnika.

Sprawdzi¢, czy obwod STO jest zamkniegty.

Jesli wartosci parametru (od grupy 70 Standardowe DI, RO do grupy 99 Dane silnika)
zostaty zmienione przed biegiem identyfikacyjnym, sprawdzi¢, czy nowe ustawienia
spetniajg nastepujgce warunki:

30.11 Min. predkosc¢ < 0 obr./min

30.12 Maks. predkosc = predkos$é znamionowa silnika (procedura normalnego biegu
identyfikacyjnego wymaga dziatania silnika przy 100% predkosci)

30.17 Maks. prad > 0,5 x znamionowy prad silnika

30.20 Maksymalny moment 1 > 50% lub 30.24 Maksymalny moment 2 > 50%, w
zaleznosci od tego, jak ustawiono limit momentu za pomocg parametru 30.18 Wybor lim.
momentu

Sprawdzi¢ sygnaty:

zezwolenie na bieg (parametr 20.12 Zrédfo zezwolenia na bieg 1) jest aktywny,
zezwolenie na start (parametr 20.79 Polecenie wtgczenia startu) jest aktywny,
zezwolenie na obracanie (parametr 20.22 Zezwolenie na obracanie) jest aktywny.

Upewni¢ sie, ze panel pracuje w trybie sterowania lokalnego (tekst Lokalne wyswietlony

w prawym gérmym rogu). Naciskac przycisk [oc/Ren), aby przetacza¢ pomiedzy
sterowaniem zdalnym i lokalnym.

Bieg identyfikacyjny

Przej$¢ do menu Gtéwne, naciskajac przycisk Lokal & 9 ACSA00 =00 Hz

(Menu) w widoku gtéwnym. Menu giowne

Nacisng¢ przycisk (4].
o

&>
mS 170 .
EE Diagnostyka 3
| o S . .
WhyjdzZ 14:25 Wybierz
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Wybra¢ opcje Parametry, a nastgpnie nacisna¢ ([Tokal < ¥ ACSAE0 =00 H:
przycisk (Wybierz) lub (.

Menu gliwne

= .
@ Wydajnosé energetyczna »

Kopie zapasowe -

‘% Parametry 3
WeidZ 07:06 Wybierz

Wybra¢ opcje (Cata lista), a nastepnie nacisng¢ Lokal & ¥ 405480 =00H
przycisk (Wybierz) lub (). Paramoty —

Cata lista
Ulubione
Imodyfikowane

Wstecz 07.07 Wybierz
Przewing¢ strone za pomoca przyciskow @ i Lokal.& ™ ACS40] =00 Hz
, a nastepnie wybraé grupe parametréw 99 Cala liet
Dane silnika i nacisna¢ przycisk ata fista
(Wybierz) lub (). 85 Konfiguracja Hwy 3
96 System 3
87 Sterowanie silnikiem 3
98 Parametry silnika uzytkownika  w
s

Whstecz 0707 Wyhierz
Przewina¢ strone za pomoca przyciskow [4] i Cokal® (= AL=480 =00 Hz
@, wybraé parametr 99.13 Zadanie biegu 55 Dane silmika
ident. (99.13 Zazgdano biegu ident.) i nacisng¢ s
przycisk (Wybierz) lub (). 89.08 Predkosc znam. .. 1360 obr./ .

98.10 Moc znamionowa silnikal.18 kW
8917 Znamionowy cos ¢ silnika  0.00
9812 Moment znamion. sil... 0.000 Mm
99.13 Zgdanie hiegu ident.

Wstecz 07:.08 Edytuj

Wybra¢ typ biegu identyfikacyjnego i nacisngé Lokal & ACSa0 =00H
przycisk (Zapisz) lub (. = - T

99.13 Zgdanie biegu ident.

[0] Brak

[1] Mormalny
[2] Zredukowany
[3] Statyczny
[6] Zaawansowany
Anuluj 0708 fapisz
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O

Panel powraca do poprzedniego widoku i przez
kilka sekund w gornej czesci wyswietlany jest
komunikat Bieg identyfikacyjny.

Panel LED zaczyna migac¢ na zielono, wskazujgc
aktywne ostrzezenie (AFF6).

Widok ostrzezenia AFF6 jest wyswietlany, gdy
zaden przycisk nie zostanie nacisniety przez
minute. Nacisnigcie przycisku (Naprawa)

Lokal ¢ ™ ACS4B0 =00 obr./min

89 Dane silnika
99.08 Predkosc znam. .. 1360 obr./..
8910 Moc znamionowa silnikal 18 ki

9917 Znamionowy cos @ silnika 000
89.12 Moment znamion. sil.. 0.000 Nm

nie hiegu ident,

Marmaln ¥

wyswietla tekst informujgcy, ze bieg Wstecz 0910 Edytuj
identyfikacyjny zostanie wykonany przy Lokal & = ALS4A0 110 Hz
nastepnym uruchomieniu. Widok ostrzezenia 0 AFFE
mozna ukryé, naciskajac przycisk (Ukryj). strz.
Kod pom.: 0000 0000
o ) || Bieg identyfikacyjny 07:08:26
N.a0|§nac pr.zyC|s.k startu (), aby rozpoczgé Zastanie przeprowadzony hieg
bieg identyfikacyjny. identyfikacyjny silnika
Ogodlnie firma ABB nie zaleca naciskania
zadnych przyciskéw panelu sterowania podczas - -
biegu identyfikacyjnego. Mozna jednak Ukryj 07.08 Naprawa
zatrzymac bieg identyfikacyjny w dowolnym
momencie, naciskajgc przycisk zatrzymania
(@)
m Podczas biegu identyfikacyjnego strzatka obraca Lokal® T ALCARD =00 Hz

sie w gornej czesci.

Po zakonczeniu biegu identyfikacyjnego
wyswietlany jest komunikat Bieg
identyfikacyjny zakonczony. Diody LED
przestajg migac.

Jesli bieg identyfikacyjny zakonczy sie
niepowodzeniem, wyswietlany jest btad FF61
Bieg identyfikacyjny. Wigcej informacji mozna
znalez¢ w rozdziale Sledzenie bledéw na
stronie 471.

99 Dane silnika

8804 F‘rédkoéc’ znam. ... 1360 obr./..
99.10 Mac znamionowa silnikal.]8 kKW
8911 Znamionowy cos @ silnika  0.00

99.12 Moment znarmion. sil... 0.000 MNm

nie hiegu ident.

Mormalny

Edytuj

0704
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Panel sterowania

Zawartos¢ tego rozdziatu

Ten rozdziat zawiera instrukcje dotyczgce usuniecia i ponownej instalacji panelu
sterowania z asystentami i krétko opisuje jego wyswietlacz, przyciski i skroty
klawiaturowe. Wiecej informacji zawiera dokument ACX-AP-x assistant control
panels user’'s manual (3AUA0000085685 [j. ang.]).

Usuniecie i ponowna instalacja panelu sterowania.

Aby wyjg¢ panel sterowania, nacisng¢ zaczep w gornej czesci (1a) i wyciagngc¢ panel
do przodu z gornej krawedzi (1b).




40 Panel sterowania

Aby zainstalowa¢ ponownie panel sterowania, wtozy¢ panel na wtasciwe miejsce
(1a), nacisng¢ zaczep na goérze (1b) i wepchng¢ panel sterowania w goérnej krawedzi
(1c).

Caestoliwost wyjsciowa
A 0.00
Prad sinka

@ 0.00)

Mornent silnika
% 0.

1 | Ukfad wyswietlacza panelu sterowania 6 | Przyciski strzatek

2 | Lewy przycisk 7 | Stop (patrz Start i stop)
3 | Prawy przycisk 8 | Start (patrz Start i stop)
4 9

Dioda LED stanu (patrz rozdziat
Konserwacja i diagnostyka sprzetu,
sekcja Diody LED w podreczniku
uzytkownika przemiennika
czestotliwosci).

Lokalne/zdalne (patrz Loc/Rem)

5 | Pomoc 10 | Ztacze USB
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Uktad wyswietlacza panelu sterowania

W wigkszosci widokéw na wyswietlaczu widoczne sg nastepujgce elementy:

O\ [y o

'Lrl:u::al'@ ain (™ ACS4B0 2144 Hz1
‘Ezz@stntliwnéf: iy SC10 WA 1 449
:Erqd silrikz 066*
'I';Llurlent silnika 95

Opcje 14:2h Menu

o—" 0 0

1. Miejsca sterowania i powigzane ikony: Wskazuje sposéb sterowania
przemiennikiem czestotliwosci:

&) —te

e

+ Brak tekstu: Przemiennik sterowania dziata w trybie sterowania lokalnego,

ale jest sterowany z innego urzadzenia. lkony w gérnym okienku wskazuja,
ktore dziatania sg dopuszczalne:

Tekst/lkony Uruchamianie ztego | Zatrzymywanie Podawanie wartosci
panelu sterowania |z tego panelu zadanej z tego
sterowania panelu
Niedozwolone Niedozwolone Niedozwolone

* Lokalne: Przemiennik sterowania dziata w trybie sterowania lokalnego i jest

sterowany z tego panelu sterowania. Ikony w gérnym okienku wskazujg, ktére
dziatania sg dopuszczalne:

Tekst/lkony Uruchamianie ztego | Zatrzymywanie Podawanie wartosci
panelu sterowania |z tego panelu zadanej z tego
sterowania panelu
Lokalne s % | Dozwolone Dozwolone Dozwolone
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» Zdalne: Przemiennik czestotliwosci dziata w trybie zdalnego sterowania, tzn.
jest sterowany przez uktad we/wy lub magistrale komunikacyjng. lkony
w gérnym okienku wskazuja, ktére dziatania sg dozwolone przez panel

sterowania:
Tekst/lkony Uruchamianie ztego | Zatrzymywanie Podawanie wartosci
panelu sterowania |z tego panelu zadanej z tego
sterowania panelu

Zdalne Niedozwolone Niedozwolone Niedozwolone
Zdalne g Dozwolone Dozwolone Niedozwolone
Zdalne = | Niedozwolone Dozwolone Dozwolone

Zdalne ¢y % |Dozwolone Dozwolone Dozwolone

2. Magistrala panelu: Wskazuje, Ze do panelu poditgczony jest wiecej niz jeden
przemiennik czestotliwosci. Aby przetaczyc¢ sie na inny przemiennik
czestotliwosci, nalezy wybra¢ pozycje Opcje — Wybér przemiennika.

3. lkona stanu: Wskazuje stan przemiennika czestotliwosci i silnika. Kierunek
strzatki wskazuje obroty do przodu (zgodnie z ruchem wskazéwek zegara) lub do
tytu (przeciwnie do ruchu wskazéwek zegara).

lkona stanu | Animacja Stan przemiennika czestotliwosci

el - Zatrzymanie

& - Zatrzymanie, start zostat przerwany

o Miganie Zatrzymanie, wydane polecenie startu, ale start zostat
przerwany Zobacz opcje Menu — Diagnostyka na panelu
sterowania

RoG Miganie Btad

M Miganie Dziatanie, przy wartosci zadanej, ale warto$¢ zadana jest
réwna 0

{42 Obracanie Obracanie, ale nie z wartoscig zadang

e Obracanie Obracanie, z wartoscig zadang

1] - Nagrzewanie wstepne (nagrzewanie silnika) aktywne

Z - Tryb uspienia PID aktywny

4. Nazwa przemiennika czestotliwosci: Jesli nadano nazwe, jest ona wyswietlana
w gornym okienku. Domysinie jest to ,ACS480”. Mozna zmieni¢ nazwe w panelu
sterowania, wybierajgc opcje Menu — Ustawienia — Zegar, region,
wyswietlacz (patrz strona 62).

5. Wartos¢ zadana: Predkos¢, czestotliwos¢ itp. sg wyswietlane ze swojg jednostka.
Informacje o sposobie zmiany wartosci zadanej w menu Ustawienia mozna
znalez¢ na stronie 46.

6. Obszar zawartosci: W tym obszarze jest wyswietlana rzeczywista zawartosc¢.
Zawartos¢ rozni sie w zaleznosci od widoku. Przyktadowy widok na stronie 47 to
widok gtéwny panelu sterowania.
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7. Wybor przyciskéw: Wyswietla funkcje przyciskow ((=° i &—)) w danym
kontekscie.

8. Zegar: Zegar wyswietla biezagcy czas. Mozna zmienic czas i format czasu
w panelu sterowania, wybierajac opcje Menu — Ustawienia — Zegar, region,
wyswietlacz (patrz strona 62).

Mozna zmieni¢ kontrast wyswietlacza i funkcje podswietlania panelu sterowania,
wybierajgc opcje Menu — Ustawienia — Zegar, region, wyswietlacz (patrz
strona 62).

Przyciski

Ponizej opisano przyciski panelu sterowania.

Stop [ Loc/Rem

Lewy przycisk

Lewy przycisk ((—) jest zazwyczaj uzywany do wychodzenia i anulowania. Jego
funkcja w danej sytuaciji jest przedstawiona za pomocg wyboru przycisku w lewym
dolnym rogu wyswietlacza.

Przytrzymanie przycisku powoduje wyjscie z kazdego widoku i powrét do
widoku gtéwnego. Ta funkcja nie dziata na ekranach specjalnych.

Prawy przycisk

Prawy przycisk ((&=)) jest zazwyczaj uzywany do wyboru, zatwierdzania i
potwierdzania. Funkcja prawego przycisku w danej sytuacji jest przedstawiona za
pomocg wyboru przycisku w prawym dolnym rogu wyswietlacza.

Przyciski strzatek

Przyciski strzatek w gore i w dot (@ i (v)) sg uzywane do podséwietlania wyboru w
menu i na listach wyboru, do przewijania w gore i w dét stron tekstu oraz do zmiany
wartosci, np. podczas ustawiania czasu, wprowadzania kodu lub zmiany wartosci
parametru.

Przyciski strzatek w lewo i w prawo ((©) i (»]) sg uzywane do przemieszczania
kursora w lewo i w prawo podczas edycji parametrow oraz do przechodzenia do
przodu i do tylu w asystentach. W menu przyciski (©) i (») dziatajg w taki sam sposob
jak odpowiednio i ().

Pomoc
Przycisk pomocy () powoduje otwarcie strony pomocy. Strona pomocy zalezy od
kontekstu, czyli zawarto$¢ strony jest uzalezniona od biezgcego menu lub widoku.
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Start i stop

W sterowaniu lokalnym przycisk start (<] ) i przycisk stop ((@")) odpowiednio
uruchamiajg i zatrzymujg przemiennik czestotliwosci.

Loc/Rem

Przycisk lokalizacji () jest uzywany do przetgczania sterowania pomiedzy
panelem sterowania (Lokalne) i potgczeniami zdalnymi (Zdalne). Podczas
przetgczania ze sterowania zdalnego na lokalne, gdy przemiennik czestotliwosci jest
uruchomiony, dziata on z takg sama predkoscig. Podczas przetgczania ze sterowania
lokalnego na zdalne przyjmowany jest stan lokalizacji zdalnej.

Skroty klawiszowe

Ponizsza tabela przedstawia liste skrotéw klawiszowych i kombinacji przyciskow.
Jednoczesne nacisniecie przyciskéw jest oznaczone znakiem plus (+).

Skrét

Dostepne w

Efekt

=+
+ Y

dowolny widok

Zapisanie zrzutu ekranu. W pamieci panelu sterowania
moze by¢ zapisanych do pietnastu obrazow.

Aby przenies$¢ obrazy na komputer, podtaczy¢ panel
sterowania z asystentami do komputera za pomoca
kabla USB. Panel zostanie zainstalowany jako
urzadzenie MTP (Media Transfer Protocol). Obrazy sg
zapisywane w folderze zrzutéw ekranu.

Wiecej informacji zawiera dokument ACX-AP-x
assistant control panels user’s manual
(3AUA0000085685 [j. ang.]).

nacisniety)

+ @, dowolny widok Dostosowanie jasnosci podswietlenia.

+ @

+ (4], | dowolny widok Dostosowanie kontrastu wyswietlania.

+ [

@ lub @ Widok gtéwny Dostosowanie wartosci zadane;j.

@ + @ widoki edycji Przywrécenie edytowalnego parametru do wartosci
parametrow domysine;j.

©O+0] widok Wyswietlanie/ukrywanie numeréw indeksu.
przedstawiajgcy liste
wyboru dla
parametru

dowolny widok Powrét do widoku gtéwnego przez nacisnigcie i

(przytrzymac przytrzymanie przycisku do momentu wyswietlenia

widoku gtéwnego.
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Ustawienia, I/O i diagnostyka
na panelu sterowania

Zawartos¢ tego rozdziatu

Ten rozdziat zawiera szczegétowe informacje na temat menu Ustawienia, l/O i
Diagnostyka na panelu sterowania.

Aby przejs¢ do menu Ustawienia, 1/0 lub Diagnostyka z widoku gtéwnego, najpierw
nalezy wybra¢ pozycje Menu, aby przej$¢ do Menu gtéwnego, a nastepnie wybraé
pozycje Ustawienia, 1/O lub Diagnostyka.

Lokal$ (™ ACS480 F00Hz| |Lokal® ™ ALS480 =0.0Hz
Czestothwose wyjSclowa Menu gléwne
i 0.00
Prad silnika

4[Aq UUU]D BS 10 .
Moment silnika E® iagnostyka -
i 0.0 | & oo

Opcie 1200 Menu| |Wyjdz 425 Wybierz
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Menu Ustawienia

Lakal < (™ ACS480 0.0 Hz
Ustawienia
A Makro: ABB standard
Silnik
Start, stop, wartnsé zadana [3
Rampy >
Lirnity >
Wstecz 14:25 Wybierz

Aby przej$¢ do menu Ustawienia z widoku gléwnego, nalezy wybra¢ kolejno pozycje
Menu — Ustawienia.

Menu Ustawienia umozliwia modyfikowanie i definiowanie dodatkowych ustawien
przemiennika czestotliwosci.

Po wprowadzeniu ustawien przy uzyciu asystenta pierwszego uruchomienia firma
ABB zaleca wprowadzenie przynajmniej nastepujacych ustawien:

» Wybranie wartosci ustawien Makro lub Start, stop, wartos¢ zadana
+ Rampy
* Limity

W menu Ustawienia mozna zmienia¢ rowniez ustawienia zwigzane z silnikiem, regu-
latorem PID, magistralg komunikacyjng, funkcjami zaawansowanymi i zegarem,
regionem i wyswietlaczem. Ponadto mozna zresetowac btad i dzienniki zdarzen,
panel Widok gtéwny, parametry, ktore nie sg zwigzane ze sprzetem, ustawienia magi-
strali komunikacyjnej, dane silnika i wyniki biegu identyfikacyjnego, wszystkie para-
metry, teksty uzytkownika koncowego oraz zresetowac wszystkie ustawienia do
wartosci fabrycznych. Nalezy pamieta¢, ze menu Ustawienia umozliwia tylko modyfi-
kowanie niektérych ustawien: konfiguracja zaawansowana jest wykonywana przy
uzyciu parametrow. Nalezy wybraé kolejno pozycje Menu — Parametry. Wiecej
informacji na temat réznych parametréw zawiera rozdziat Parametry na str. 177.

W menu Ustawienie symbol /T oznacza wiele potgczonych sygnatow/parametrow.
Symbol % wskazuje, ze dla ustawienia dostepny jest asystent podczas modyfikowa-
nia parametréw.

Aby uzyskac wiecej informacji o elementach menu Ustawienia, nalezy nacisng¢
przycisk [?| w celu otwarcia strony pomocy.
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Ponizszy rysunek przedstawia sposob nawigowania po menu Ustawienia
Lokal @ ™ ACS480 $0.0Hz

{quesmt“méé iy Scinea 0 . 0 0]
< 0.00p

{Mnment silnika

v 0.0

Opcje 12:01 Menu
Lokal® (™ ACS480 =0.0 Hz

Menu glowne

-]
io 140 .
‘h‘ Diagnostyka 3
Wy]dz ] .14:25 Wyhierz

V/
Lokal (™ ACSER0 21681z

Ustawienia

Lokal$> (™ ACS480 <158 Hz

Silnik Ustawienia
Start, stop % Makro: | Lokal & (™ ACE480 <159 Hz v Lokal ¢ ™ ACS480 +15.9Hz @
Rampy silnik Ustawienia ————— Ustawmnla
Eimit?' Start stap MAMakra: ABB standard Sterowanie pompa, i \ruentylaturEWrﬁ 3 @
Wstecz H.anjpy Silnik o Magistrala komunikacyjna Wyt -
l;'m't?' '- s Funkcje zaswansowane »
Wstecz H.anjpy 4 Tegar, regian, wyduwietlacz 3
Limity - .
Wstecz 06:31 Wrybhierz Wstecz 06:32 Wyhierz
=L i

[Locald ™ ACS480 +0.0 rprn]

Start, stop| Lokal. & ™ AL5480 +1549 Hz|
w&an, stof Lakal.® (™ ACS480 $15.0 He|
All scaling Start/stop Lokal.©

(™ ACS480 $155 He |
Start/stopt Start/stop Mie wybr Start, stop,|Lokal ¢ ™ ACS480
Secondary| Drugie mie Start/stof Wartost zal Start/stop/kierunek z:
Constant s

=169 Hz

Stale czesy

7 lemi tart/"stop/' Mie wybrano @
Back EIWOIENA  Magistral E  Start/stmp DI
Wstecz Whudows States CZQStU Start/stnp DI, kierunek DI2
- Zezwolenia "
Anuluj
Wstecr Wbudowana maglstrala kumunlk
Anuluj 06:34 fapisz

A V)
Lokal ¢ (™ ACS480 <158 Hz

Start, stop, warto$é zadana
Wartosé zadana 2 Panel sterowania

Drugie mielsce sterowania Wy{_ [
State czestotliwosc Wit e
Iezwalenia na hieg

/]\ Wstecz 06:33 Edytuj

=’ =
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Ponizsze sekcje zawierajg szczegotowe informacje o zawartosci réznych podmenu
dostepnych w menu Ustawienia.

Makro

Lokal & ¢™ ACS480 +0.0 Hz

Makro sterowania

Macisnij przycisk [7] w celu uzyskania
opisu okablowania,

UMAGA: Spowoduje to zresetowanie
wszystkich ustawier.

ABB standard |i|

Beorzna lautnrnatuezns

Wstecz 1426 Wyhierz

Przy uzyciu podmenu Makro mozna szybko skonfigurowac¢ sterowanie przemiennika
czestotliwosci i zrodto wartosci zadanej, wybierajgc zestaw wstepnie zdefiniowanych
konfiguracji okablowania.

Uwaga: Szczegoétowe informacje na temat dostepnych makr zawiera rozdziat Makra
sterowania na str. 73.

Jesli makro ma nie by¢ uzywane, nalezy recznie zdefiniowa¢ wartosci ustawien Start,
stop, wartos¢ zadana: Nalezy pamieta¢, ze nawet po wybraniu makra mozna tez
zidentyfikowa¢ pozostate ustawienia odpowiednio do potrzeb.

Silnik

Lokal.® ™ ACS480 $00Hz| |Lokal$ ™ ACS480 0.0 obr./min
Silnik Silnik

A Tryb sterowania Skalarne sterowania Wektorowe
A Wartascl znamionowe A Wartasel znamionowe

szacowana ochrona termicz.. 20°C e A% Bieg identyfikacyjny Wiykonano
Imierzona ochrona termiczna - Szacowana ochrona termicz.. 20°C e
Tryb startu: Mormalny Zmierzona ochrona termiczna -
Wstecz 11:14 Wybierz| |Wstecz 11:08 Wyhierz

Przy uzyciu podmenu Silnik mozna dostosowywac ustawienia dotyczace silnika, na
przyktad wartosci znamionowe, tryb sterowania i ochrone termiczna.

Nalezy pamietac, ze widoczne ustawienia zalezg od innych wyboréw, na przyktad
trybu sterowania wektorowego lub skalarnego, uzytego typu silnika lub wybranego
trybu startu.

Dostepni sg ci asystenci: Tryb sterowania, Wartos¢ znamionowa i Bieg identyfika-
cyjny (tylko w trybie sterowania wektorowego).
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Ponizsza tabela zawiera szczegotowe informacje o dostepnych elementach ustawien

w menu Silnik.

Element menu

Opis

Powiazane
ustawienie

Tryb sterowania

Okresla, czy ma byé uzywany tryb sterowania ska-
larnego, czy wektorowego.

Informacje na temat trybu sterowania skalarnego
zawiera sekcja Czestotliwo$¢ kluczowania na

str. 149.

Informacje na temat trybu sterowania wektorowego

zawiera sekcja Kontrola nagtego przyspieszenia na
str. 150.

99.04 Tryb sterowania
silnikiem

Wartosci
znamionowe

Wprowadzi¢ wartosci znamionowe z tabliczki zna-
mionowe;j silnika.

99.06 Prad znamio-
nowy silnika ...
99.12 Moment zna-
mion. silnika

Szacowana ochrona
termiczna

Ustawienia w tym podmenu stuzg do ochrony sil-
nika przed przegrzewaniem przez automatyczne
wyzwalanie btedu lub ostrzezenia powyzej okreslo-
nej temperatury.

DomyséInie szacowana ochrona termiczna silnika jest
wigczona. Firma ABB zaleca sprawdzenie tych war-
tosci, aby upewnic sie, ze ochrona dziata poprawnie.
Wiecej informacji zawiera sekcja Ochrona ter-
miczna silnika na str. 161.

35 Ochrona termiczna
silnika

Zmierzona ochrona
termiczna

Ustawienia w tym podmenu stuzg do ochrony sil-
nika z pomiarem termicznym przed przegrzewa-
niem przez automatyczne wyzwalanie bfedu lub
ostrzezenia powyzej okreslonej temperatury.
Wiecej informacji zawiera sekcja Ochrona ter-
miczna silnika na str. 161.

35 Ochrona termiczna
silnika

Tryb startu:

Okresla sposob uruchamiania silnika przez prze-
kaznik czestotliwosci (na przyktad z wstepnym
magnesowaniem lub bez niego).

21 Tryb start/stop

Hamowanie
strumieniem:

Ustawia ilo$¢ pragdu uzywang podczas hamowania,
tzn. sposdb magnesowania silnika przed jego uru-
chomieniem. Wiecej informacji zawiera sekcja
Hamowanie strumieniem na str. 145.

97.05 Hamowanie stru-
mieniem

Stosunek U/f:

Forma wspotczynnika napigcia do czestotliwos$ci
ponizej punktu ostabienia pola.

97.20 Stosunek U/f

Kompensacja IR:

Ustawia stopien zwiekszenia napiecia przy predko-
$ci zerowej. Zwiekszajac wartos¢ tego ustawienia,
mozna zwiekszy¢ moment rozruchowy. Wiecej
informacji zawiera sekcja Kompensacja IR przy
Skalarnym sterowaniu silnikiem na str. 142.

97.13 Kompensacja IR

Nagrzewanie
wstepne

Wigcza lub wylgcza nagrzewanie wstepne. Prze-
miennik moze zapobiec kondensacji w zatrzyma-
nym silniku, dostarczajgc do niego staty prad (%
pradu znamionowego silnika). Ustawienia tego
nalezy uzywaé¢ w wilgotnych lub chtodnych warun-
kach, aby zapobiec kondensaciji.

21.14 Wybor zrédta
nagrz. wstepnego
21.16 Prad nagrzew.
wstepnego
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Element menu

Opis

Powigzane
ustawienie

Kolejnos¢ faz:

dtowy bez koniecznosci zmiany kolejnosci faz
kabla silnika.

Jesli kierunek obrotéw silnika jest zty, przy uzyciu
tego ustawienia mozna zmieni¢ kierunek na prawi-

99.16 Kolejno$¢ faz sil-
nika

Start, stop, wartos¢ zadana

Lokal <

(™ ACS480 +0.0 obr./min

Skalowanie Al
atart/stopskierunek 2 StartSstop D

Start, stop, warto$¢ zadana

Drugie miejsce sterowania

Wt

Wstecz

11:15

Edytuj

Podmenu Start, stop, wartos¢ zadana umozliwia skonfigurowanie polecen
start/stop, wartosci zadanej i podobnych funkcji, na przyktad statych predkosci czy

zezwolen na bieg.

Ponizsza tabela zawiera szczegétowe informacje o dostepnych elementach ustawien
w menu Start, stop, wartos¢ zadana.

Element menu

Opis

Powigzane ustawienie

Warto$¢ zadana z

Okresla miejsce, z ktérego przemiennik czestotli-
wosci pobiera wartos¢ zadang, gdy jest aktywne
zdalne sterowanie (ZEW1).

28.11 W. zad. czest. 1
ZewT lub

22.11 W. zad. pred. 1
Zew1

12.19 Al1 skal. do min. Al1

Ustawienia dotyczace
wartosci zadanej (na
przyktad ustawienia
Skalowanie Al, Skalo-
wanie Al2, Potencjo-
metr silnika) zaleznie
od wybranej wartosci
zadane;.

Dostarczane do wejscia napiecie lub prad jest
konwertowany na warto$¢, ktérej moze uzyé
przemiennik czestotliwosci (na przykfad wartosé
zadana).

12.20 Al1 skal. do maks.
Al1

Start/stop/kierunek z:

Okresla miejsce, z ktérego przemiennik czestotli-
wosci pobiera polecenia start, stop i (opcjonal-
nie) kierunek, gdy jest aktywne zdalne

sterowanie (ZEW1)

20.01 Komendy Zew1
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Element menu

Opis

Powiagzane ustawienie

Drugie miejsce
sterowania

Ustawienia drugiego miejsca zdalnego sterowa-

nia, ZEW2. Ustawienia te obejmuja zrodto warto-
Sci zadanej, start, stop, kierunek i zrodta polecen
dla miejsca ZEW2.

Domysinie miejsce ZEW2 jest ustawione na war-
tos¢ Wyt.

19.11 Wyb6r Zew1/Zew2
28.15 W. zad. czest. 1
Zew?2 lub

22.18 W. zad. pred. 1
Zew2

12.17 Min. Al1

12.18 Maks. Al1

12.27 Min. Al2

12.28 Maks. Al2

20.06 Komendy Zew2
20.08 Zrédio we1 Zew2
20.09 Zrédto we2 Zew2
20.10 Zrédio we3 Zew?2

State predkosci /
State czestotliwosci

Ustawienia uzywania statej wartosci jako warto-
$ci zadanej. DomysInie ma ono wartos¢ Wi. Wie-
cej informacji zawiera sekcja Stafe
predkosci/czestotliwosci na str. 122.

28.21 Funkcja statej
czestotliwosci lub

22.21 Funkcja statej
predkos$ci

28.26 Stata czestotliwosc 1
28.27 Stata czestotliwosc 2
28.28 Stata czestotliwos$c 3
22.26 Predkosc stata 1
22.27 Predkosc¢ stafa 2
22.28 Predkosc stata 3

Bieg probny To ustawienie umozliwia uzywanie wejscia cyfro- [20.25 Wt. biegu probnego
wego do wigczenia silnika na krotki czas przy 2242 W. zad. biegu
uzyciu wstepnie zdefiniowanej predkosci i ramp [Probnego ’

. . . A 22.43 W. zad. biegu
przyspieszania/zwalniania. Domysinie bieg orobnego 2
probny jest wyltgczony i mozna go uzywac tylko |53 29 czas przysp. dia
w trybie sterowania wektorowego. Wigcej infor-  |biegu prob.
macji zawiera sekcja Bieg probny na str. 150. 23.21 Czas zwaln. dla
biegu prob.

Zezwolenia na bieg (Ustawienia uniemozliwiajgce dziatanie przemien-|20.12 Zrédito zezwolenia

nika czestotliwosci lub jego uruchomienie, gdy | bieg 1

warto$¢ sygnatu na okreslonym wejsciu cyfro-
wym jest niska.

20.11 Tryb zatrz. wyt.
zezw. na bieg

20.19 Polecenie wigczenia
startu

20.22 Zezwolenie na
obracanie

21.05 Zrédio zatrzymania
awar.

21.04 Tryb zatrzymania
awaryjnego

23.23 Czas zatrz.
awaryjnego
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Rampy

Lakal ¢

(™ AC3S480

+0.0 Hz

Czas zwalniania:
Skalowanie czestot. dla ..
Ksztalt czasu:

Tryb zatrzymania:

20000 s
50.00 Hz
0.000 s
Wivhieg

Wstecz

08.25

Edytuj

Podmenu Rampy umozliwia skonfigurowanie ustawien przyspieszania i zwalniania.

Uwaga: Aby ustawi¢ rampy, nalezy takze okresli¢ parametr 46.07 Skalowanie pred-
kosci (w trybie sterowania predkoscig) lub 46.02 Skalowanie czestotliwosci (w trybie
sterowania czestotliwoscia).

Ponizsza tabela zawiera szczego6towe informacje o dostepnych elementach ustawien

w menu Rampy.

Element menu Opis Powigzane
ustawienie
Czas przyspieszania:|Czas miedzy zatrzymaniem i ,predkoscig skalowa- [23.12 Czas

nia”, gdy uzywane sg rampy domysine (zestaw 1).

przyspieszania 1
28.72 Czestotliwosc:
czas przysp. 1

Czas zwalniania:

Czas miedzy zatrzymaniem i ,predkoscig skalowa-
nia”, gdy uzywane sa rampy domysine (zestaw 1).

23.13 Czas zwalniania 1
28.73 Czestotliwosé:
czas zwaln. 1

Skalowanie czestotl.
dla ramp:

Maksymalna wartos¢ predkosci/czestotliwosci
wspotczynnika rampy przyspieszania oraz poczat-
kowa wartosc¢ dla wspétczynnika rampy zwalniania.
Dotyczy obu zestawow ramp.

46.02 Skalowanie
czestotliwosci

Ksztatt czasu:

Ustawia ksztatt ramp domysinych (zestaw 1).

23.32 Ksztaft rampy 1
28.82 Ksztatt rampy 1

Tryb zatrzymania:

Ustawia sposob zatrzymywania silnika przez prze-
miennik czestotliwosci.

21.03 Tryb zatrzymania

Uzyj dwéch
zestawow ramp

Ustawia uzywanie drugiego zestawu ramp przy-
spieszania/zwalniania. Jesli to ustawienie nie jest
wybrane, uzywany jest tylko jeden zestaw ramp.
Nalezy pamietac, ze jesli to ustawienie nie jest wia-
czone, ponizszy wybor nie jest dostepny.

Aktywuj zestaw ramp
2:

Aby przetgczyé zestawy ramp, mozna:
» uzy¢ wejscia cyfrowego (sygnat niski = zestaw 1,
sygnat wysoki = zestaw 2) lub

* uzy¢ automatycznego przetgczania na zestaw 2
powyzej pewnej czestotliwosci/predkosci.

23.11 Wybor zestawu
ramp

28.71 Wybor ust. rampy
czest.

Czas przyspieszania
2:

Ustawia czas migedzy zatrzymaniem i ,predko$cig
skalowania”, gdy uzywany jest zestaw ramp 2.

23.14 Czas
przyspieszania 2
28.74 Czestotliwosé:
czas przysp. 2
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Element menu

Opis

Powigzane
ustawienie

Czas zwalniania 2:

Ustawia czas migedzy zatrzymaniem i ,predkoscig
skalowania”, gdy uzywany jest zestaw ramp 2.

23.15 Czas zwalniania 2
28.75 Czestotliwosc:
czas zwaln. 2

23.33 Ksztatt rampy 2
28.83 Ksztaft rampy 2

Ksztalt czasu 2: Ustawia ksztatt ramp w zestawie 2.
Limity

Lokal. ¢ ™ ACS480 0.0 Hz

Limity

MWinimalna « ot i -50.00 Hz

Maksymalna czgstotliwose: 50.00 Hz

Maksymalny prad: 282 A
Whstecz 0g8:24 Edytuj

Podmenu Limity stuzy do wybierania dozwolonego zakresu roboczego. Ta funkcja
stuzy do ochrony silnika, podigczonego sprzetu i elementéw mechanicznych. Prze-
miennik czestotliwosci nie przekracza okreslonych limitéw bez wzgledu na odebrang
przez niego wartos¢ zadana.

Uwaga: Aby ustawi¢ rampy, nalezy takze okresli¢ parametr 46.01 Skalowanie pred-
kosci (w trybie sterowania predkoscia) lub 46.02 Skalowanie czestotliwosci (w trybie
sterowania czestotliwoscia); te parametry limitdw nie majg wptywu na rampy.

Ponizsza tabela zawiera szczegotowe informacje o dostepnych elementach ustawien

w menu Limity.

Element menu

Opis

Powigzane
ustawienie

Min. czestotliwosé

Ustawia minimalng czestotliwos$¢ roboczg. Dotyczy
tylko sterowania skalarnego.

30.13 Min. czestotliwosé

Maks. czestotliwos¢

Ustawia maksymalng czestotliwos¢ robocza.
Dotyczy tylko sterowania skalarnego.

30.14 Maks.
czestotliwo$c¢

Min. predkosé

Ustawia minimalng predkos$¢ roboczg. Dotyczy
tylko sterowania wektorowego.

30.11 Min. predkosc¢

Maks. predkosé

Ustawia maksymalng predkos¢ robocza. Dotyczy
tylko sterowania wektorowego.

30.12 Maks. predkosc

Moment minimalny

Ustawia minimalny moment roboczy. Dotyczy tylko

30.19 Minimalny

tylko sterowania wektorowego.

sterowania wektorowego. moment 1
Maks. moment Ustawia maksymalny moment roboczy. Dotyczy  |30.20 Maksymalny
moment 1

Maks. prad

Ustawia maksymalny prad wyjsciowy.

30.17 Maks. prad
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PID
Lakal ¢ ™ ACS480 0.0 abr./min
Regulator PID
Regulatory PID:
‘Wiyiscie regulatora PID: 000w
Jednostka: PID unit 1
Uchyh: 00OPID unic 1w

0.00 PID unit 1w

Mastawa:
Wstecz 11:15

Edytuj

Podmenu PID zawiera ustawienia i wartosci aktualne regulatora PID procesu do kon-
trolowania wielu pomp lub wentylatoréw przy uzyciu wyj$¢ przekaznikowych prze-
miennika czestotliwosci.

Ponizsza tabela zawiera szczegdtowe informacje o dostepnych elementach ustawien

w menu PID.

Element menu

Opis

Powiagzane
ustawienie

Regulatory PID:

Ustawia przeznaczenie wyjscia regulatora PID:
* Nie wybrano: Regulator PID nie jest uzywany.

» Wartos¢ zadana czestotliwosci (lub Wartosé
zadana predkosci, zaleznie od trybu sterowania
silnikiem): Uzywa wyjscia regulatora PID jako
wartosci zadanej czestotliwosci (predkosci), gdy
zdalne sterowanie (ZEW1) jest aktywne.

40.07 Tryb pracy
regulatora PID procesu

Wyjscie regulatora
PID:

Wyswietla wyjscia regulatora PID procesu lub
umozliwia ustawienie jego zakresu.

40.01 PID procesu:
akt.wart. wyj.

40.36 Zest. 1: min.
wyjscie

40.37 Zest. 1: maks.
wyjscie

Jednostka: Jednostka klienta regulatora PID. Ustawia tekst
wyswietlany jako jednostka nastawy, sprzezenia
zwrotnego i uchybu.
Uchyb: Umozliwia wy$wietlanie i odwracanie odchylenia |40.04 PID procesu:
sterowania PID procesu. akt.wart.odchyl.
40.31 Zest. 1: odwr.
rézniczk.
Nastawa: Umozliwia wyswietlenie lub skonfigurowanie 40.03 PID procesu:

nastawy regulatora PID procesu, czyli wartosci
docelowej procesu.

Umozliwia uzycie wartosci statej nastawy zamiast
zewnetrznego zrédta nastawy (lub oprocz niego).
Gdy stata nastawa jest aktywna, przestania ona
normalng nastawe.

akt.wart.nastawy
40.16 Zest. 1: zrédfo
nastawy 1

Sprzezenie zwrotne:

Umozliwia wyswietlenie lub skonfigurowanie
sprzezenia zwrotnego regulatora PID procesu,
czyli zmierzonej wartosci.

40.02 PID procesu:
akt.wart.sprz.zw.

40.08 Zest. 1: zrodto
sprz. zwrt. 1

40.11 Zest. 1: czas filtru
sprz. zwr.
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Element menu Opis Powigzane
ustawienie
Dostrajanie Podmenu Dostrajanie zawiera ustawienia 40.32 Zest. 1:

wzmochienia, czasu catkowania i czasu
rézniczkowania.

1. Upewnic sie, ze uruchomienie silnika i procesu
bedzie bezpieczne.

2. Uruchomi¢ silnik przy uzyciu zdalnego
sterowania.

3. Zmieni¢ nastawe w niewielkim stopniu.
4. Obserwowac sprzezenie zwrotne.

5. Dostosowaé
wzmocnienie/catkowanie/rézniczkowanie.

6. Powtarzac kroki 3-5 do momentu, gdy
sprzezenie zwrotne bedzie zgodne z
oczekiwanym.

wzmocnienie

40.33 Zest. 1: czas
catkowania

40.34 Zest. 1: czas
rézniczk.

40.35 Zest. 1: czas filtru
rézniczk.

Funkcja uspienia

Funkcja uspienia oszczedza energie, poniewaz
umozliwia zatrzymywanie silnika w przypadku
niskiego zapotrzebowania. Domysinie funkcja
uspienia jest wytgczona. Gdy to ustawienie jest
wigczone, silnik jest automatycznie zatrzymywany
podczas niskiego zapotrzebowania i jest
uruchamiany ponownie, gdy odchylenie staje sig
zbyt duze. Oszczedza to energie, gdy obroty
silnika o niskiej predkosci bylyby
niewykorzystywane.

Patrz sekcja Funkcje u$pienia i wzmocnienia dla
regulatora PID procesu na stronie 130.

40.43 Zest. 1: poziom
uspienia

40.44 Zest. 1: op6z.
uspienia

40.45 Zest. 1: czas
wzm. u$pienia

40.46 Zest. 1: krok
wzmac. uspienia
40.47 Zest. 1: odchyl.
przebudz.

40.48 Zest. 1: opodzn.
przebudz.
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Sterowanie pompg i wentylatorem

Lakal ¢ ™ ALS480

0.0 Hz

Konfiguruj 10 PFC

Sterowanie pompg i wentylatorem -

Tryb PFC:

Konfiguru] sterowanie PFC >
Konfiguru] autozrmiang Mie wybrano »

[

Wstecz

1213

Edytuj

Podmenu Sterowanie pompa i wentylatorem zawiera ustawienia logiki sterowania
pompg i wentylatorem. Sterowanie pompg i wentylatorem jest obstugiwane tylko
w przypadku lokalizacji sterowania zewnetrznego ZEW?2.

Ponizsza tabela zawiera szczegoétowe informacje o dostepnych elementach ustawien
w menu Sterowanie pompa i wentylatorem.

Element menu

Opis

Powigzane
ustawienie

Tryb PFC:

Patrz sekcja Sterowanie pompg i wentylatorem na
stronie 132.

Wybiera tryb pracy PFC lub SPFC.

76.21 Konfiguracja PFC

Konfiguruj /0 PFC

Konfiguruje we/wy PFC/SPFC.
* RO
+ Blokady

» Sprawdz konfiguracje 1/0 (zobacz Menu I/O na
stronie 66).

76.25 Liczba silnikéw
76.27 Maksymalna
dopuszczalna liczba
silnikow

76.59 Opdznienie
stycznika PFC

10.24 Zrédto RO1
10.27 Zrédfo RO2
10.30 Zrédto RO3
76.81 Blokada PFC 1
76.82 Blokada PFC 2
76.83 Blokada PFC 3
76.84 Blokada PFC 4
76.85 Blokada PFC 5
76.86 Blokada PFC 6

Konfiguruj
sterowanie PFC

Konfiguruje sterowanie PFC/SPFC

76.30 Predkos¢ startu 1
76.31 Predko$c startu 2
76.32 Predkosc startu 3
76.33 Predko$¢ startu 4
76.34 Predkosc startu 5
76.41 Predkosé
zatrzymania 1

76.42 Predkosé
zatrzymania 2

76.43 Predkosé
zatrzymania 3

76.44 Predkosc¢
zatrzymania 4

76.45 Predkosé
zatrzymania 5

76.55 Opdznienie startu
76.56 Opdznienie
zatrzymania
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Powigzane
ustawienie

Element menu Opis
Konfiguruj Konfiguruje autozmiane.
autozmiane

76.70 Autozmiana PFC
76.71 Odstep
autozmiany PFC

76.72 Maksymalna
asymetria zuzycia
76.73 Poziom
autozmiany

Magistrala komunikacyjna

Lakal ¢ ¥ ACS480 $0.0 obr./min

Lokal ¢

(™ ACS480 20.0 obr./min

Magistrala komunikacyjna
dr magistrali kormunik

Magistrala ko

Konfiguracja komunikac)i
Konfig. sterowania przemiennikiern
Dane odebrane z urz. nadrzgdnego »

Wstecz 11:12 Edytuj

Wstecz

EIEE

Edytuj

Ustawien w podmenu Magistrala komunikacyjna nalezy uzywac¢, gdy przemiennik

czestotliwosci ma byé uzywany z magistralg komunikacyjna.

+ CANopen

+ ControlNet

+ DeviceNet™

» Ethernet POWERLINK
+ EtherCAT

« Ethernet/IP™

* Modbus RTU

* Modbus (TCP)

+ PROFIBUS DP

* PROFINET IO

Wszystkie ustawienia dotyczgce magistrali komunikacyjnej mozna tez skonfigurowac
przy uzyciu parametréw (grupy parametréw 50 Adapter komunikacyjny (FBA), 51 FBA
A: ustawienia, 52 FBA A: dane wej., 53 FBA A: dane wyj., 58 Wbud. modut komunika-
cyjny), ale menu Magistrala komunikacyjna utatwia konfiguracje protokotu.

Nalezy pamigtac, ze tylko modut protokotu Modbus RTU jest wbudowany w modut
we/wy, a pozostate moduty magistrali komunikacyjnej to opcjonalne adaptery.
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W przypadku modutéw opcjonalnych do obstugi potrzebnych protokotéw wymagane
sg nastepujgce adaptery:

» CANopen: FCAN-01

» ControlNet: FCNA-01

+ DeviceNet™: FDNA-01

+ Ethernet POWERLINK: FEPL-02

» EtherCAT: FECA-01

+ Ethernet/IP™: FENA-21

* (Modbus/TCP: FMBT-21, FENA-21
+ PROFIBUS DP: FPBA-01

* PROFINET IO: FENA-21

Ponizsza tabela zawiera szczegétowe informacje o dostepnych elementach ustawien
w menu Magistrala komunikacyjna. Nalezy pamieta¢, ze niektére z elementow
stajg sie aktywne dopiero po wigczeniu magistrali komunikacyjnej.

Element menu

Opis

Powigzane
ustawienie

Wybor magistrali
komunikacyjnej

Nalezy wybrac¢ to ustawienie, jesli przemiennik
czestotliwosci ma by¢ uzywany z magistralg
komunikacyjng.

51.01 FBAA: typ
58.01 Protokdt wi.

Konfiguracja
komunikac;ji

Aby skonfigurowaé komunikacje miedzy prze-
miennikiem czestotliwosci i urzadzeniem nad-
rzednym magistrali komunikacyjnej, nalezy
zdefiniowac te ustawienia, a nastepnie wybraé
opcje Zastosuj ustawienia do modutu magi-
strali komunikacyjnej.

51 FBA A: ustawienia
51.01 FBA A: typ

51.02 FBA A: parametr 2
51.27 FBA A: odsw.
param.

51.31 D2FBA A: stan
komunikacji

50.13 FBA A: sfowo
sterowania

50.16 FBA A: stowo stanu
58 Wbud. modut
komunikacyjny

58.01 Protokdt wit.

58.03 Adres wezta

58.04 Szybkosc transmisji
58.05 Parzystos$c

58.25 Profil sterowania
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Element menu

Opis

Powigzane
ustawienie

Konfiguracja
sterowania
przemiennikiem

Ustawia sposob sterowania przemiennikiem cze-
stotliwosci przez urzadzenie nadrzedne magi-
strali komunikacyjnej oraz zachowanie
przemiennika czestotliwosci, gdy nastapi przerwa
w komunikacji magistrali komunikacyjne;.

20.01 Komendy Zew1
19.11 Wyb6r Zew1/Zew2
22.11 W. zad. pred. 1
Zew1

28.11 W. zad. czest. 1
Zew1

22.41 Bezpieczna w. zad.
predk.

28.41 Bezpieczna wart.
zad. czest.

50.03 FBA A: lim. czas.
utr. kom.

46.01 Skalowanie
predko$ci

46.02 Skalowanie
czestotliwosci

23.12 Czas
przyspieszania 1

23.13 Czas zwalniania 1
28.72 Czestotliwo$c: czas
przysp. 1

28.73 Czestotliwosc: czas
zwaln. 1

51.27 FBA A: od$w.
param.

58.14 Reakcja na utrate
komunik.

58.15 Tryb utraty

komunikacji

58.16 Czas utraty

komunikacji
Dane odebrane z Ustawia dane, ktére modut magistrali komunika- |50.73 FBA A: stowo
urzadzenia cyjnej przemiennika czestotliwosci ma odbiera¢ |Sterowania )
nadrzednego z urzadzenia nadrzednego magistrali komunika- |23 FBAA- dane wyj.

cyjnej (sterownika PLC). Po zmianie tych usta-
wien nalezy wybra¢ opcje Zastosuj ustawienia
do modutu magistrali komunikacyjne;j.

51.27 FBA A: od$w.
param.

58.18 Stowo sterowania
EFB

03.09 Wartosc zadana
EFB 1

Dane wystane do
urzgdzenia
nadrzednego

Ustawia dane, ktére modut magistrali komunika-
cyjnej przemiennika czestotliwosci ma wysyta¢
do urzadzenia nadrzednego magistrali komunika-
cyjnej (sterownika PLC). Po zmianie tych usta-
wien nalezy wybra¢ opcje Zastosuj ustawienia
do modutu magistrali komunikacyjne;j.

50.16 FBA A: stowo stanu
52 FBA A: dane wej.
51.27 FBA A: odsw.
param.

58.19 Stowo stanu EFB

Zastosuj ustawienia
do modutu magistrali
komunikacyjnej

Stosuje zmodyfikowane ustawienia do modutu
magistrali komunikacyjnej.

51.27 FBA A: od$w.
param.

58.06 Sterowanie
komunikacjg
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Funkcje zaawansowane

Lakal ¢

¥ ACS480 20.0 obr./min

L ZEWNRITZNE

MNadzdr

Funkcje zaawansowane

O Dodatkowe resetowanie bledu

Hesetuj.bh@d\; automatycznie

Wstecz. 'I'I:'Ih

W',! h ile rz

Podmenu Funkcje zaawansowane zawiera ustawienia funkcji zaawansowanych, na
przyktad wyzwalanie lub resetowanie bteddw przy uzyciu I/O, nadzér sygnatu, uzywa-
nie funkcji czasowych przemiennika czestotliwosci lub przetaczanie miedzy kilkoma

catymi zestawami u

stawien.

Ponizsza tabela zawiera szczego6towe informacje o dostepnych elementach ustawien
w menu Funkcje zaawansowane.

Element menu Opis Powiagzane ustawienie
Zdarzenia Umozliwia definiowanie niestandardowych 31.01 Zrédio zdarzenia
zewnetrzne btedéw lub ostrzezen, ktore mozna wyzwoli¢  [Zewn- 1 _
przy uzyciu wejscia cyfrowego. Ich tekst mozna 31‘02 Typ zdarzenia zewn.
dostosowac. 31.03 Zrédio zdarzenia
zewn. 2
31.04 Typ zdarzenia zewn.
31.05 Zrédio zdarzenia
zewn. 3
31.06 Typ zdarzenia zewn.
3
Dodatkowe Aktywny btad mozna zresetowacé przy uzyciu  [37.77 Wybdr resetu biedu

resetowanie btedu

1/0: narastajgcy impuls na wybranym wejsciu
oznacza resetowanie.

Btad moze zostac zresetowany z poziomu
magistrali komunikacyjnej, nawet jesli
ustawienie Resetuj btedy recznie nie zostato
wybrane.

Wyzeruj za pomocg
klawiatury i...

Umozliwia definiowanie miejsca recznego
resetowania btedéw. Nalezy pamietaé, ze to
podmenu jest aktywne tylko jesli wigczono
reczne resetowanie btedow.

31.11 Wybor resetu btedu

Resetuj btedy
automatycznie

Umozliwia automatyczne resetowanie bteddw.
Wigcej informacji zawiera sekcja Automatyczne
resetowanie btedéw na str. 169.

31.12 Wybér autoresetu
31.14 Liczba préb
31.15 tgczny czas prob
31.16 Czas opdznienia
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Element menu

Opis

Powigzane ustawienie

Nadzér

Mozna wybrac trzy sygnaty, ktére bedag
nadzorowane. Jesli sygnat wykracza poza
wstepnie zdefiniowane limity, zostaje
wygenerowany btad lub ostrzezenie. Wszystkie
ustawienia zawiera opis grupy 32 Nadzér na
str. 308.

32.01 Stan nadzoru

32.05 Funkcja nadzoru 1
32.06 Dziatanie nadzoru 1
32.07 Sygnat nadzoru 1
32.09 Nadzér 1: dolny limit
32.10 Nadzér 1: gérny limit
32.11 Histereza nadzoru 1

32.25 Funkcja nadzoru 3
32.26 Dziatanie nadzoru 3
32.27 Sygnat nadzoru 3
32.29 Nadzér 3: dolny limit
32.30 Nadzor 3: gorny limit
32.31 Histereza nadzoru 3

Zabezpieczenie
przed utykiem

Przemiennik czestotliwosci moze wykry¢ utyk

silnika i automatycznie zgtosi¢ btad lub

wyswietlic komunikat ostrzegawczy.

Utyk zostaje wykryty, gdy:

+ prad jest wysoki (powyzej pewnego % pradu
znamionowego silnika) i

+ czestotliwo$é wyjsciowa (sterowanie
skalarne) lub predkosé¢ silnika (sterowanie
wektorowe) znajduje sie ponizej pewnego
limitu i

* powyzsze warunki byty spetnione przez
okreslony minimalny czas.

31.24 Funkcja utyku
31.25 Limit pradu f. utyku
31.26 Limit predkosci f.
utyku

31.27 Limit czestotliwosci
futyku

31.28 Czas utyku

Funkcje czasowe

Umozliwia uzywanie przemiennika
czestotliwosci z funkcjami czasowymi.
Wszystkie ustawienia zawiera opis grupy 34
Funkcje czasowe na str. 317.

34.100 Timer tgczony 1
34.101 Timer tgczony 2
34.102 Timer tgczony 3
34.11 Konfiguracja timera 1
34.12 Czas startu timera 1
34.13 Czas trwania timera
1.
34.44 Konfiguracja timera
12

34.45 Czas startu timera 12
34.46 Czas trwania timera
12

34.111 Zrédto aktywacji
czasu dodatkowego

34.112 Diugo$c¢ czasu
dodatk.

Zestawy uzytkownika

To podmenu umozliwia zapisywanie wielu
zestawow na potrzeby tatwego przetgczania.
Wiecej informacji o zestawach uzytkownika
zawiera sekcja Zestawy parametrow
uzytkownika na str. 174.

96.11 Zest. uzytk.:
zapisz/zataduj

96.10 Zestaw uzytk.: stan
96.12 Zest. uzytk.: tryb I/O
wef

96.13 Zest. uzytk.: tryb I/O
we2
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Zegar, region,

i diagnostyka na panelu sterowania

wyswietlacz

Lokal. (™ ACS4B

0 200 ohr./min

Data i godzina
Jednostki
Mazura przemiennika

Zegar, region, wySwietlacz

Inf. kontaktowe w widoku bledu

-
[
ACE480

e

‘.letet:i - H:D.E

Wyhierz

Podmenu Zegar, region, wyswietlacz zawiera ustawienia jezyka, daty i godziny,
wyswietlania (na przyktad jasnosc¢) i ustawienia zmiany sposobu wys$wietlania infor-

maciji na ekranie.

Ponizsza tabela zawiera szczegdtowe informacje o dostepnych elementach ustawien
w menu Zegar, region, wyswietlacz.

nie panelu sterowania. Nalezy pamietac, ze jezyk
jest fadowany z przemiennika czestotliwosci, dla-
tego tadowanie moze troche potrwac.

Element menu Opis Powigzane
ustawienie
Jezyk Umozliwia zmienianie jezyka uzywanego na ekra- (96.07 Jezyk

Data i godzina

Umozliwia ustawianie godziny i daty oraz ich for-
matow.

przemiennika:

Jednostki Umozliwia wybdr jednostek dla mocy, temperatury i
momentu.
Nazwa Zdefiniowana przy uzyciu tego ustawienia nazwa

jest wyswietlana na pasku stanu u géry ekranu
podczas uzywania przemiennika czestotliwosci.
Jesli do panelu sterowania podtgczono wigcej niz
jeden przemiennik czestotliwosci, nazwy przemien-
nikdw czestotliwosci umozliwiajg zidentyfikowanie
kazdego przemiennika. To ustawienie umozliwia
tez identyfikowanie kopii zapasowych tworzonych
dla tego przemiennika czestotliwosci.

Informacje Umozliwia zdefiniowanie statego tekstu wyswietla-
kontaktowe w widoku |nego podczas wystepowania btedéw (na przyktad
btedu tekstu z informacjami o osobie, z ktérg nalezy sig
skontaktowa¢ w przypadku wystgpienia btedu).
W przypadku wystgpienia btedu tekst ten jest
wyswietlany na panelu sterowania (oprdécz informa-
cji dotyczagcych biedu).
Ustawienia Umozliwia dostosowywanie jasnosci, kontrastu i
wyswietlacza oszczedzania energii oraz odwrocenia koloréw

ekranu panelu.
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Element menu Opis Powigzane
ustawienie

Pokaz na listach Pokazuje lub ukrywa identyfikatory cyfrowe:

* parametrow lub grup,

+ elementéw na listach opcji,

* bitdw,

* urzadzen wyswietlanych po wybraniu kolejno
pozycji Opcje > Wybér przemiennika.

Pokaz okno Umozliwia wigczanie i wytgczanie okien podrecz-
podreczne nych zawierajgcych informacje o przerwaniach, na
przerwania przyktad gdy préba uruchomienia przemiennika

czestotliwosci zostanie podjeta i uniemozliwiona.

Resetuj do wartosci domysinych
Lokal. ¢ * ACS480 200 obr /min

Resetuj do wartosci domyslnych —

WaAHesety] dzienniki bleddw | zdarzer
WA Resety] uktad widoku gliwnego
WA FResaty] parametry inne niz sprzetu
WA Resety] wszystkie ust. mag. kom
WA FResety) dane siln. | wyniki bieg. 1D

Ws;ecz 11:16 Wybierz

Podmenu Resetuj do wartosci domysinych umozliwia resetowanie parametréw i
innych ustawien.

Element menu Opis Powigzane
ustawienie

Resetuj dzienniki Czysci wszystkie zdarzenia z dziennikow btedow i |96.57 Czysc rej..

btedow i zdarzen zdarzen przemiennika. bledow i zdarzer

Resetuj uktad widoku |Przywraca domysine wartosci parametréw uktadu  |96.06 Przywrocenie

gtéwnego widoku gtéwnego zdefiniowane przez uzywane parametrow, wybor
. Resetuj widok gtéwny
makro sterowania.
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Element menu Opis Powiagzane
ustawienie
Resetuj parametry  |Przywracane sg wartosci domys$ine wszystkich edy- [96.06 Przywrécenie

inne niz sprzetu

towalnych warto$ci parametréw, z wyjgtkiem:

+ danych silnika oraz wynikéw biegu identyfikacyj-
nego;

+ ustawien modutu rozszerzen we/wy;

+ tekstow uzytkownika, takich jak niestandardowe
ostrzezenia i btedy oraz nazwa przemiennika cze-
stotliwosci;

+ ustawien komunikacji panelu sterowania/kompu-
tera;

» ustawien adaptera komunikacyjnego;

* wybranego makra sterowania i warto$ci domysI-
nych parametru;

« parametru 95.01 Napiecie zasilania;

+ zréznicowanych warto$ci domysinych wdrozo-
nych parametrami 95.20 Stowo opcji sprzetowych
1i95.21 Stowo opcji sprzetowych 2;

» parametrow konfiguracji blokady uzytkownika
96.700...96.102.

parametréw, wybor
Przywré¢ domysine

Resetuj wszystkie
ust. mag. kom

Wszystkie ustawienia zwigzane z magistralg komu-
nikacyjng i komunikacjg sg przywracane do wartosci
domysinych.

Uwaga: Komunikacja z magistralg komunikacyjna,
panelem sterowania i programem komputerowym
jest przerywana podczas przywracania.

96.06 Przywrécenie
parametréw, wybor
Resetuj wszystkie ust.
mag. kom

Resetuj dane
silnikow i wyniki

Przywracane sg wszystkie domysine wartosci zna-
mionowe silnikéw i wyniki biegéw identyfikacyjnych.

96.06 Przywrécenie
parametrow, wybor
Resetuj dane silnika

biegéw

identyfikacyjnych

Resetuj wszystkie  [Przywracane sg wartosci domysine wszystkich edy- [96.06 Przywrocenie
parametry towalnych wartosci parametréw, z wyjatkiem: W;?g;‘gg%z‘%&%r

« tekstow uzytkownika, takich jak niestandardowe
ostrzezenia i btedy oraz nazwa przemiennika cze-
stotliwosci;

» komunikacji panelu sterowania/komputera;

* wybranego makra sterowania i warto$ci domysl-
nych parametru;

» parametru 95.01 Napiecie zasilania

+ zréznicowanych warto$ci domysinych wdrozo-
nych parametrami 95.20 Stowo opcji sprzetowych
11 95.21 Stowo opcji sprzetowych 2;

» parametrow konfiguracji blokady uzytkownika
96.100...96.102.

* parametrow 49 Port komunikacyjny panelu grupy.
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Element menu Opis Powiagzane
ustawienie
Resetuj teksty uzytk. |Przywracane sg wartosci domysine wszystkich tek- [96.06 Ptrzywrécirzie
. . . . . _ parametrow, wybor
koncowego stgw u'zytk'owmka kpncowego, w tym nazwa prze Resetuj teksty uzytk.
miennika, informacje kontaktowe, dostosowane koncowego
teksty komunikatow o btedach i ostrzezen, jed-
nostka PID oraz jednostka waluty.
Resetuj do ust. Przywracane sg poczatkowe ustawienia fabryczne |96.06 Ptrzywro’c%rgie
. L . . : parametrow, wybor
fabrycznych wszystklch parametréw i ustawien przemiennika Resetuj wszystko do
oprocz ust. fabrycznych

» zréznicowanych wartosci domys$inych wdrozo-
nych parametrami 95.20 Sfowo opcji sprzetowych
11 95.21 Stowo opcji sprzetowych 2.
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Menu /O
Lokal & (™ ACS480 200 Hz
170

at ip e
DIZ: 0 Fierunek »
DI3: 0 Do uzycia w kilku migjscach »
Ol4: 0 Do uzycia w kilku migjscach »
DI5: 0 Do uzycia w kilku migjscach »

Wste;:z 08:24 Wybierz

Aby przej$¢ do menu I/0 z widoku gtéwnego, nalezy wybrac¢ kolejno pozycje Menu —
/0.

Menu I/0 pozwala upewnic¢ sie, ze rzeczywiste okablowanie 1/0O odpowiada uzyciu
I/O w programie sterujgcym. Odpowiada na pytania:

» Do czego kazde wejscie jest uzywane?

» Jakie jest znaczenie kazdego wyjscia?

W menu I/0 kazdy wiersz udostepnia nastepujgce informacije:

* Nazwa i numer zacisku

» Stan elektryczny

* Znaczenie logiczne przemiennika czestotliwosci

Kazdy wiersz zawiera tez podmenu udostepniajgce dalsze informacje o elemencie
menu i umozliwia wprowadzanie zmian w potgczeniach 1/O.

Ponizsza tabela zawiera szczegétowe informacje o zawartosci réznych podmenu
dostepnych w menu 1/0.

Element menu |Opis

DI1 To podmenu zawiera liste funkcji uzywajgcych ztgcza D11 jako wejscia.

DI2 To podmenu zawiera liste funkcji uzywajgcych ztgcza DI2 jako wejscia.

DI3 To podmenu zawiera liste funkcji uzywajgcych ztgcza DI3 jako wejscia.

D4 To podmenu zawiera liste funkcji uzywajgcych ztgcza D14 jako wejscia.

DI5 To podmenu zawiera liste funkcji uzywajacych ztgcza DI5 jako wejscia. To
ztgcze moze by¢ uzywane jako wejscie cyfrowe lub czestotliwosciowe.

DI6 To podmenu zawiera liste funkcji uzywajgcych ztgcza DI6 jako wejscia.

Al1 To podmenu zawiera liste funkcji uzywajgcych ztgcza Al1 jako wejscia.

Al2 To podmenu zawiera liste funkcji uzywajgcych ztgcza Al2 jako wejscia.

RO1 To podmenu okresla informacje przekazywane do wyjscia przekaznikowego 1.

RO2 To podmenu okresla informacje przekazywane do wyjscia przekaznikowego 2.

RO3 To podmenu okresla informacje przekazywane do wyjscia przekaznikowego 3.

AO1 To podmenu okresla informacje przekazywane do wyj$cia AO1.

AO2 To podmenu okresla informacje przekazywane do wyj$cia AO2.
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Menu Diagnostyka

Lokal (™ ACS480

+0.0Hz

Diagnostyka

Podsumon
Sran limimu

Whstecz

1702

Whbierz

Aby przejs¢ do menu Diagnostyka z widoku gtéwnego, nalezy wybra¢ kolejno pozy-
cje Menu — Diagnostyka.

Menu Diagnostyka udostepnia informacje diagnostyczne, na przyktad btedy i ostrze-
zenia, i utatwia rozwigzywanie potencjalnych problemoéw. To menu umozliwia upew-
nienie sie, ze konfiguracja dziata prawidtowo.

Ponizsza tabela zawiera szczegoétowe informacje o zawartosci réznych podmenu
dostepnych w menu Diagnostyka.

Element menu

Opis

Podsumowanie

Zawiera informacje o tym, skad przemiennik czestotliwosci aktualnie

start/stop/warto$¢ pobiera polecenia startu i stopu oraz warto$¢ zadang. Ten widok jest
zadana aktualizowany w czasie rzeczywistym.
Jesli przemiennik nie jest uruchamiany ani zatrzymywany zgodnie
z oczekiwaniami lub dziata z niewtasciwg predkoscig, nalezy uzy¢ tego
widoku, aby dowiedzie¢ sie, jaka jest przyczyna tej sytuacji.
Stan limitu Ten widok zawiera informacje o wszystkich limitach, ktére aktualnie

wptywajg na prace
Ten widok zawiera informacje o aktywnych ograniczeniach, gdy
przemiennik czestotliwosci dziata z predkoscig inng niz zadana.

Aktywne biedy

Ten widok zawiera aktualnie aktywne btedy oraz informacje o sposobie
ich usuniecia i zresetowania.

Aktywne ostrzezenia

Ten widok zawiera aktualnie aktywne ostrzezenia oraz informacje o
sposobie ich usuniecia.

Aktywne przerwania

Ten widok zawiera aktywne przerwania startu oraz informacje o sposobie
ich usuniecia.

Dziennik btedéw i
zdarzen

Ten widok zawiera btedy, ostrzezenia oraz inne zdarzenia, ktére wystgpity
w przemienniku czestotliwos$ci.

Nacisnij pozycje Szczegoly, aby dla kazdego zapisanego btedu
wyswietli¢ kod btedu, czas i warto$ci parametréw (sygnaty aktualne i
stowa stanu) 05.80...05.88 zapisane w chwili wystgpienia btedu.

Magistrala
komunikacyjna

Ten widok zawiera informacje o stanie oraz dane wysytane z magistrali
komunikacyjnej i odbierane z niej, ktére sa potrzebne do rozwigzywania
problemow.

Profil obcigzenia

Ten profil udostepnia informacje o stanie dotyczgce roztozenia
obcigzenia (czyli o ilosci czasu pracy przemiennika czestotliwosci na
kazdym poziomie obcigzenia) oraz szczytowych poziomach obcigzenia.
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Menu Informacje systemowe

Zdalne ™ ACS480 =0.0 Hz

Informacje systemowe
Przemiennilk: czestotliwogc

Panel sterowania

OR code

Wstecz 07:.04 Wybierz

Aby przejs¢ do menu Informacje systemowe z widoku gtéwnego, nalezy wybraé
kolejno pozycje Menu — Informacje systemowe.

Menu Informacje systemowe wyswietla informacje dotyczgce przemiennika czesto-
tliwosci i panelu sterowania. W przypadku wystgpienia probleméw mozna rowniez
zazgdac¢ wygenerowania przez przemiennik czestotliwosci kodu QR dla serwisu
ABB, aby uzyskac¢ lepsze wsparcie.

Ponizsza tabela przedstawia r6zne widoki w menu Informacje systemowe.

Element menu Opis Powigzane
ustawienie
Przemiennik Przedstawia nastepujgce informacje dotyczgce 07.05 Wersja opr.
czestotliwosci przemiennika czestotliwosci: sprzgtowego
07.07 Wersja pak.
Idalne (™ ACS480 0.0 Hz fadowania
Przemiennik czestotliwosci
|0 magistrali panelu: 1
Mazuwra produlktu: ALCS480
Typ produktu: ALCS480
Program aplikacyjny: ASDEA v2.05.0.0
Wergja LP: AsDDA 205,00
Wersja kopii zapasowe)  00.07.00.00
Wstecz 07.04

Panel sterowania Przedstawia nastepujgce informacje dotyczgce
panelu sterowania:

Zdalne ™ ALS480 0.0 Hz
Panel sterowania —
Typ produktu: ACS-APW
Wersja sprzetu: D
Flash AT32/E
Program aplikacyjny.  GPAPW v5.21
Mumer seryjny: DeE450417W0
Data produker: 041120168

Whstecz 0705
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Element menu Opis Powigzane
ustawienie

Kod QR Przemiennik czgstotliwosci generuje kod QR (lub
serig kodow QR) z danymi identyfikacyjnymi
przemiennika, informacjami o najnowszych
zdarzeniach oraz wartosciami stanu i parametrami
licznikéw. Kod QR mozna odczytaé¢ przy uzyciu
urzgdzenia przenos$nego z zainstalowang aplikacjg
serwisowg ABB, a nastepnie wysta¢ go do
przeanalizowania przez personel firmy ABB.

-
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Menu Wydajnos¢ energetyczna

Lakal ¢ ™ ACS480 0.0 obr./min

Wydajnosé energetyczna

45.04 ona energi: Vh
45.07 Zaoszezedzona kwota 028 €
4510 Lacznie zaoszez.. 0.0 tona metr
01.50 KWh w biezgce) go... 0.00 kWwh
01.58T kWh w poprzednie ... 0.00 KWh

Wstecz 09:28 W',réw.ietl

Aby przejs¢ do menu Wydajnosé energetyczna z widoku gtéwnego, nalezy wybra¢
kolejno pozycje Menu — Wydajnos¢ energetyczna.

Menu Wydajnos¢ energetyczna udostepnia informacje dotyczace wydajnosci ener-
getycznej, takie jak zaoszczedzona energia i zuzycie energii. Mozna rowniez skonfi-
gurowacé ustawienia obliczen energii.

Ponizsza tabela przedstawia wartosci wydajnosci energetycznej, ktére sg wyswie-
tlane w menu Wydajnos¢ energetyczna, a takze mozliwe do skonfigurowania usta-
wienia obliczen.

Element menu Opis Powigzane
ustawienie
Zaoszczedzona Zaoszczedzona energia w kWh w poréwnaniu 45.04 Zaoszczedzona
energia z bezposrednim potaczeniem silnika do sieci (bez |energia
przemiennika czestotliwosci).
Zaoszczedzona Powigzane oszczednosci pienigzne w poréwnaniu |45.07 Zaoszczgdzona
kwota z bezposrednim podigczeniem silnika do sieci (bez kwota

przemiennika czestotliwosci).

W podmenu Konfiguracja mozna zdefiniowac
jednostke waluty, jaka ma by¢ uzywana.

tacznie Ograniczenie emisji CO2 w tonach metrycznych  |45.10 tacznie

zaoszczedzone CO2 |w poréwnaniu z bezposrednim podtgczeniem zaoszczgdzone CO2
silnika do sieci (bez przemiennika czestotliwosci).

kWh w biezacej Zuzycie energii w biezgcej godzinie. Jest to 01.50 kWh w biezgcej

godzinie energia zuzyta w ciggu ostatnich 60 minut godzinie

(niekoniecznie z ciagtej eksploatacji), gdy dziatat
przemiennik czestotliwosci. Nie jest to energia od
ostatniej petnej godziny.

kWh w poprzedniej |Zuzycie energii podczas poprzedniej godziny. 01.51 kWh w
godz. Warto$é 01.51 kWh w poprzedniej godz. jest poprzedniej godz.
zapisywana tutaj, gdy jej wartosci byly gromadzone
przez 60 minut.

kWh w biezgcym Zuzycie energii w biezgcym dniu. Jest to energia |07.52 kWh w biezgcym
dniu zuzyta w ciggu ostatnich 24 godzin (niekoniecznie dniu

z ciggtej eksploatacji), gdy dziatat przemiennik
czestotliwosci. Nie jest to energia z dnia
kalendarzowego.
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Element menu Opis Powigzane
ustawienie
kWh w poprzednim |Zuzycie energii w poprzednim dniu. Warto$¢ 071.53 [01.53 kWh w

dniu

kWh w poprzednim dniu jest zapisywana tutaj, gdy
jej wartos¢ byta gromadzona przez 24 godziny.

poprzednim dniu

Konfiguracja

W tym podmenu mozna skonfigurowa¢ ustawienia
obliczen energii.

Optymalizator energii

Wigczal/wytgcza funkcje optymalizacji energii.
Funkcja optymalizuje strumien silnika, aby
catkowite zuzycie energii i poziom hatasu silnika
byly ograniczone, gdy przemiennik czestotliwosci
dziata ponizej obcigzenia znamionowego.
Catkowita sprawno$¢ (silnika i przemiennika
czestotliwosci) moze zostaé poprawiona o 1...20%
w zaleznosci od momentu obcigzenia i predkosci.

45.11 Optymalizator
energii

Taryfa energetyczna
1

Definiuje taryfe energetyczng 1 (cene energii na
kWh). Zaleznie od ustawienia parametru 45.14
Wybér taryfy ta warto$¢ lub wartos¢ 45.13 Taryfa
energetyczna 2 jest uzywana jako wartos¢ zadana,
gdy obliczane sg oszczednosci pieniezne.

45.12 Taryfa
energetyczna 1

Taryfa energetyczna
1

Definiuje taryfe energetyczna 2 (cene energii na
kWh).

45.13 Taryfa
energetyczna 2

Wybor taryfy

Wybiera (lub definiuje zrédto, ktdre wybiera), ktéra
zdefiniowana taryfa energetyczna jest uzywana.

45.14 Wybér taryfy

Wspotcz. konwersiji
Cco2

Definiuje wspétczynnik przeksztatcania
oszczedzonej energii na emisje CO2 (kg/kWh lub
t/MWh).

45.18 Wspbfcz.
konwersji CO2

Moc poréwnawcza

Aktualna moc, ktérg pobiera silnik, gdy jest
podtgczony bezposrednio do sieci podczas obstugi
aplikacji. Wartos$¢ jest uzywana jako wartosé
zadana, gdy obliczane sg oszczednosci energii.

45.19 Moc
poréwnawcza

Reset kalkulacji

Resetuje parametry licznika oszczednosci, np.

45.21 Reset kalkulacji
energii

energii 45.04 Zaoszczedzona energia...45.10 tgcznie
zaoszczedzone CO2.
Waluta Definiuje jednostke waluty, jaka ma by¢ uzywana w

obliczeniach energii.




72 Ustawienia, I/O i diagnostyka na panelu sterowania

Menu Kopie zapasowe

Lokal.® ™ ACS460 2158 Hz| |Lokal<» (™ ACS4B0 +158 Hz
Kopie zapasowe ACS480 (3] 07.05.2018
Urwrdrz kopie za 3 ;
[ AC548007.05.2008 - WA Preywrdc wszystkie parametry
Wyhierz grupe preyner. param. -
Wihierz zestawy uzytkownika .
Whierz elementy danych prod. -
Wstecz [B:55 Wybhierz Wstecz 06:57 Wivhingz

Aby przejs¢ do menu Kopie zapasowe z widoku gtdwnego, nalezy wybra¢ kolejno
pozycje Menu — Kopie zapasowe.

Informacje o kopiach zapasowych i odzyskiwaniu mozna znalez¢ w sekcji Tworzenie i
przywracanie kopii zapasowej na stronie 173.
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Makra sterowania

Zawartos¢ tego rozdziatu

W tym rozdziale opisano przeznaczenie i spos6b obstugi aplikacji oraz jej domysine
przytacza sterowania. Na koncu rozdziatu znajdujg sie tabele zawierajgce domysine
wartosci parametréw, ktére nie sg takie same w przypadku wszystkich makr.

Informacje ogéine

Makra sterowania to zestawy domy$inych wartosci parametréw odpowiadajace okre-
$lonym konfiguracjom sterowania. Podczas uruchamiania przemiennika czestotliwo-
$ci uzytkownik zwykle wybiera najlepiej pasujgce makro sterowania jako punkt
startowy, a nastepnie wprowadza wszelkie niezbedne zmiany majgce dostosowac
ustawienia do przeznaczenia przemiennika czestotliwosci. W efekcie liczba zmian
wprowadzanych przez uzytkownika jest duzo mniejsza niz w przypadku tradycyjnego
programowania przemiennika czestotliwosci.

Uwaga: Wiekszo$¢ makr uzywa wejsé/wyjsc¢ istniejacych tylko po zamontowaniu
modutu we/wy. Jesli nie jest on uzywany, nalezy wybra¢ ograniczone makro ABB lub
zmieni¢ domysine uzycie wejs¢/wyjs¢ za pomoca parametrow.

Makra sterowania mozna wybiera¢ w menu Ustawienia: Menu — Ustawienia —
Makro lub parametr 96.04 Wybor makra (str. 412).
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Uwaga: Wszystkie makra sg przeznaczone do
uzywania w trybie skalarnym oprécz makra
ABB standard, ktore jest dostepne w dwdch
wersjach. Aby uzywacé sterowania wektoro-
wego, nalezy wykonac te czynnosci:

»  Wybra¢ makro.

» Sprawdzi¢ wartosci znamionowe silnika:
Menu — Ustawienia — Silnik — Wartosci
znamionowe

£ [dentification run

Check motor limits [ E—

These matar limits apply 1o vector
control. Adjust the values if needed:

Minimurn speed -1500.00 rprn »
Maximum speed 1500.00 rprn w
Maximum current 324 Aw
Back 16:02 Next

* Zmieni¢ tryb sterowania silnikiem na wektorowy: Menu — Ustawienia — Silnik
— Tryb sterowania, a nastepnie wykonac instrukcje (patrz rysunek po prawej).
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Makro ABB standard

Jest to domysine makro. Udostepnia ono dwuprzewodowa konfiguracje I/O ogdlnego
przeznaczenia z trzema statymi czestotliwo$ciami. Jeden sygnat jest uzywany do
uruchamiania i zatrzymywania silnika, a drugi do wyboru kierunku. Makro ABB stan-
dard uzywa sterowania skalarnego. Do sterowania wektorowego nalezy uzywac
makra ABB standard (wektor) (str. 77).

To makro uzywa wejsé/wyjsc¢ istniejgcych tylko po zamontowaniu modutu we/wy.

Domysline przytacza sterowania makra ABB standard

Napigcie odniesienia oraz wejscia i wyjscia Welwy dostepne
w jednostce pod-
analogowe stawowe]
1...10kQ 1 SCR __ |Ekran kabla sygnatowego
2 Al1 Warto$¢é zadana czestotliwosci wyjsciowej: 0...10 V
3 AGND |Masa obwodu wejécia analogowego
4 +10V | Napiecie odniesienia 10 V DC
5 Al2 Nie skonfigurowano
6 AGND |Masa obwodu wejscia analogowego
7 AO1 Czestotliwos¢ wyjsciowa: 0...20 mA
8 AO2 Prad silnika: 0...20 mA
] AGND | Masa obwodu wyj$cia analogowego
Maks. i Wyjscie napigcia pomocniczego i programowalne wejscia cyfrowe
5000 +24V Wyjscie napigcia pomocniczego +24 V DC, maks. 250 mA X
DGND | Masa wyjscia napiecia pomocniczego dla wejsé cyfrowych X
DCOM |Masa dla wszystkich wej$¢ cyfrowych X
DI1 Stop (0)/Start (1) X
DI2 Do przodu (0)/Do tytu (1) X
DI3  [Wybor statej czestotliwosci’)
DI4  |Wybér statej czestotliwosci”
DI5 |Zestaw ramp 1 (0) / Zestaw ramp 2 (1)%
DI6 Nie skonfigurowano
X6, X7, X8 Wyjscie przekaznikowe
RO1C Gotowos¢ do pracy X
S RO1A ; 250 VAC/30VDC X
M :’— RO1B [ 2A X
RO2C Bieg
S RO2A :1 250 VAC/30VDC
KH ™ H RO2B | 2A
RO3C Btad (-1)
S RO3A :: 250 VAC/30VDC
 an I RO3B 2A
X5 EIA-485 Modbus RTU
B+ Wbudowany adapter Modbus RTU (EIA-485) Patrz
A- ro;dzial Slelrowar?ie przez magistrale komunikq-
DOND | i AAdsnsgn L na o g0 ere
_ TERM | Przelgcznik terminacji dla tacza szeregowego danych
Bezpieczne wylgczanie momentu
34 SGND | Bezpieczne wytaczanie momentu. Potaczenie X
35 ouT fabryczne. Oba obwody muszg by¢ zamknigte, aby X
4) E 36 N byto mozliwe uruchomienie przemiennika czestotli- X
wosci. Zobacz rozdziat Bezpieczne wytgczanie
37 IN2 momentu w podreczniku uzytkownika przemiennika. X
X11 Nadmiarowe wyjscie napigcia pomocniczego
42 +24 Wyjscie napigcia pomocniczego +24 V DC, maks. 250 mA
Patrz uwagi na 43 DGND |Masa wyjscia nap_iecia pl(?r,nocniczego
nastepnej stronie. 44 DCOM |Masa dla wszystkich wej$¢ cyfrowych
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Rozmiar zacisku: 0,14...1,5 mm?

Moment dokrecenia: 0,5 N-m (0,4 Ibf-ft)

Uwagi:

1) Patrz Menu — Ustawienia — Start, stop, wartos¢ zadana — State czestotliwo-
$ci lub grupa parametrow 28 taricuch w. zad. czestotliwosci.

DI3 Dl4 Operacja/Parametr

0 0 Ustaw czestotliwos$¢ przez wejscie Al1
1 0 28.26 Stata czestotliwosc 1

0 1 28.27 Stata czestotliwosé 2

1 1 28.28 Stata czestotliwos¢ 3

2) Patrz Menu — Ustawienia — Rampy lub grupa parametréow 28 tancuch w. zad.
czestotliwosci.

DI5 |Zestaw ramp |Parametry

0 |1 28.72 Czestotliwosc: czas przysp. 1
28.73 Czestotliwos¢: czas zwaln. 1
1 1|2 28.74 Czestotliwos$¢: czas przysp. 2

28.75 Czestotliwosc: czas zwaln. 2

3) Nalezy uziemi¢ obwodowo zewnetrzny ekran kabla pod zaciskiem uziemiajgcym

na listwie uziemiajgcej dla kabli sterowania.
4) Fabryczne potgczenie za pomocg zworek.

5 Nalezy uzy¢ ekranowanej skretki dwuzytowej dla sygnatéw cyfrowych.
Sygnaly wejsciowe

» Warto$¢ zadana czestotliwosci z wejscia analogowego (Al1)
»  Wybor startu/stopu (DI1)

» Do przodu/do tytu (DI2)

+  Wybor statej czestotliwosci (D13, DI4)

*  Wybor zestawu ramp (DI5)

Sygnaly wyjsciowe

» Wyjscie analogowe AO1: Czestotliwos¢ wyjsciowa
*  Wyjscie analogowe AO2: Prad silnika

»  Wyijscie przekaznikowe 1: Gotowos¢ do pracy

» Wyjscie przekaznikowe 2: Praca

» Wyjscie przekaznikowe 3: Btad (-1)
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Makro ABB standard (wektor)

Makro ABB standard (wektor) uzywa sterowania wektorowego. Poza tym jest
podobne do makra ABB standard i udostepnia dwuprzewodowg konfiguracje 1/0
ogolnego przeznaczenia z trzema statymi predko$ciami. Jeden sygnat jest uzywany
do uruchamiania i zatrzymywania silnika, a drugi do wyboru kierunku. Aby wtgczy¢ to
makro, nalezy je wybra¢ w menu Ustawienia lub ustawi¢ parametr 96.04 Wyboér
makra na wartos¢ ABB standard (wektor).

To makro uzywa wejsé/wyjsc¢ istniejgcych tylko po zamontowaniu modutu we/wy.
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Domysline przytacza sterowania makra ABB standard (wektor)

Napiecie odniesienia oraz wejscia i wyjscia Welwy dostepne
w jednostce pod-
analogowe stawowej

SCR Ekran kabla sygnatowego
Al Wartos't':1 zadana predkosci wyjsciowe;j:
0..10Vv"
AGND |Masa obwodu wejscia analogowego
+10V__ | Napiecie odniesienia 10 V DC
Al2 Nie skonfigurowano
AGND | Masa obwodu wejscia analogowego
AO1 Czestotliwos¢ wyjsciowa: 0...20 mA
AO2 Prad silnika: 0...20 mA
Maks AGND | Masa obwodu wyj$cia analogowego
500 Q Wyjscie napigcia pomocniczego i programowalne wejscia cyfrowe
+24V Wyjécie napiecia pomocniczego +24 VDC, maks. 250 mA X
DGND Masa wyjscia napiecia pomocniczego dla wejs¢ cyfrowych X
DCOM |Masa dla wszystkich wej$¢ cyfrowych X
—" DI1 Stop (0)/Start (1) X
" DI2 Do przodu (0)/Do tytu (1) X
—" DI3  [Wybor statej predkosci 17
—" DI4  [Wybér statej predkosci 27)
— DI5 [Rampa 1 (0)/Rampa 2 (1)
5 —" DI6 Nie skonfigurowano
, X8 Wyjscia przekaznikowe
RO1C Gotowos¢ do pracy X
250 VAC/30VDC X
2A X
Bieg
250 VAC/30V DC
2A
Blad(-1)
250 VAC/30VDC
RO3B 2A
EIA-485 Modbus RTU
29 B+ Wewnetrzny adapter Modbus RTU (EIA-485), patrz roz-
30 A- dzi?b Ste.rowanie przez magistrgle korfiunikacyjnva za )
posrednictwem wbudowanego interfejsu komunikacyj-
31 DGND  [nego EFB na stronie 499.
TERM | Przetgcznik terminacii dla tacza szeregowego danych
X4 Bezpieczne wylaczanie momentu
34 SGND Funkcja bezpiecznego wytgczania momentu. Potgczenie X
35 ouT fabryczne. Oba obwody muszg by¢ zamkniete, aby byto X
4) mozliwe uruchomienie przemiennika czestotliwo$ci.
E 36 IN1 Patrz Funkcja bezpiecznego wytgczania momentu X
37 IN2 w podreczniku uzytkownika przemiennika. X
X1 iarowe wyjécie napiecia p iczego ( y RO~R2)
42 +24 V | Wyjscie napigcia pomocniczego +24 V DC, maks. 250 mA
43 DGND [Masa dla wyj$cia napigcia pomocniczego
44 DCOM |Masa dla wszystkich wej$¢ cyfrowych
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Uwagi:

Rozmiary zaciskéw: 0,14...1,5 mm?

Momenty dokrecania: 0,5 N-m (0,4 Ibf-ft)

Zaciski DGND, AGND i SGND sg potgczone wewnetrznie do tego samego potencjatu
odniesienia.

Warto$¢ zadana pochodzi z wbudowanego panelu.

") Patrz Menu — Ustawienia — Start, stop, wartos¢ zadana — State predkosci
lub grupa parametréw 22 Wybor wart. zadanej predkoSci.

Nalezy wybraé odpowiedni tryb sterowania w widoku Dane silnika lub przy uzyciu
parametru 99.04 Tryb sterowania silnikiem.

DI3 |DI4 |Operacja/Parametr

0 0 Ustaw predkos¢ przez wejscie Al1
1 0 22.26 Predko$c¢ stata 1

0 1 22.27 Predko$c¢ stata 2

1 1 22.28 Predkos¢ stata 3

2) Patrz Menu — Ustawienia — Rampy lub grupa parametréw 23 Rampa wart. zad.

predkosci.

DI5 |Zestaw ramp |Parametry

0 1 23.12 Czas przyspieszania 1
23.13 Czas zwalniania 1
1 2 23.14 Czas przyspieszania 2

23.15 Czas zwalniania 2

3) Nalezy uziemi¢ obwodowo zewnetrzny ekran kabla pod zaciskiem uziemiajgcym

na listwie uziemiajgcej dla kabli sterowania. Nalezy uziemi¢ obwodowo zewnetrzny
ekran kabla pod zaciskiem uziemiajgcym na listwie uziemiajgcej dla kabli sterowania.
4) Fabryczne potgczenie za pomocg zworek.

5 Nalezy uzy¢ ekranowanej skretki dwuzytowej dla sygnatéw cyfrowych.

Sygnaly wejsciowe

» Wartos$¢ zadana predkosci z wejscia analogowego (Al1)
*  Wybdr startu/stopu (DI1)

+ Do przodu (0) / Do tytu (1) (DI2)

»  Wybdr statej predkosci (DI3, DI4)

*  Wybdr zestawu ramp 1 (0) / zestawu ramp 2 (1) (DI5)
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Sygnaly wyjsciowe

Wyijscie analogowe AO1: Czestotliwos¢ wyjsciowa
Wyjscie analogowe AO2: Prad silnika

Wyijscie przekaznikowe 1: Gotowos$¢ do pracy
Wyijscie przekaznikowe 2: Praca

Wyjscie przekaznikowe 3: Biad (-1)
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Makro ABB ograniczone, 2-przewodowe

To makro jest uzywane w przypadku ograniczonej liczby wejs¢/wyjsé, w jakie wypo-
sazona jest jednostka podstawowa.

Aby wigczy¢ to makro, nalezy je wybra¢ w menu Ustawienia lub ustawi¢ parametr
96.04 Wybor makra na warto$¢ ABB ograniczone, 2-przewodowe.

Domysine przytacza sterowania makra ABB ograniczone,
2-przewodowe

X2, X3 Wyjscie napigcia pomocniczego i programowalne wejscia cyfrowe

+24\/ Wyjécie napigcia pomocniczego +24 VDC, maks. 200 mA
DGND Masa wyjscia napiecia pomocniczego dla wej$¢ cyfrowych
DCOM Masa dla wszystkich wej$¢ cyfrowych
—" DI1 Stop (0)/Start (1)
—" DI2 Wybér predkosci (1) / czestotliwosci (2)
X6, X7, X8 Wyjscia przekaznikowe
RO1C - -
P ROIA {| Wyijscie przekaznikowe 1
2 _KH:]_ ROTB L Brak btedu [Bfad (-1)]
X4 Bezpieczne wylaczanie momentu
34 SGND Funkcja bezpiecznego wytgczania momentu.
35 ouT Potgczenie fabryczne. Oba obwody muszg by¢
1 E 36 IN1 zamkniete, aby byto mozliwe uruchomienie
37 IN2 przemiennika czestotliwosci.
Uwagi:
2

Rozmiary zaciskow: 0,14...1,5 mm
Moment dokrecenia: 0,5 N-m (0,4 Ibf-ft)

Zaciski DGND i SGND sg potgczone wewnetrznie z tym samym potencjatem zada-
nym.

R Fabryczne potgczenie za pomocg zworek.

2) Nalezy uzy¢ ekranowanej skretki dwuzytowej dla sygnatéw cyfrowych.

Sygnaly wejsciowe

» Start/ Stop (DI1)
» Czestotliwos¢ wyjsciowa lub zadana predkos¢ silnika (D12)

Sygnaly wyjsciowe
»  Wyjscie przekaznikowe 1: Btad (-1)
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Makro 3-przewodowe

To makro jest uzywane, gdy przemiennik czestotliwosci jest kontrolowany przy uzyciu
chwilowych przyciskéw. Udostepnia ono trzy state predko$ci. Aby wigczyé to makro,
nalezy je wybra¢ w menu Ustawienia lub ustawi¢ parametr 96.04 Wybor makra na
wartos¢ 3-przewodowe.

DomysIne przylacza sterowania dla makra 3-przewodowego

Napiecie odniesienia oraz wejscia i wyjscia xl\’l?ég:r(::é;eggz_
analogowe stawowej
1..10kQ 1 SCR | Ekran kabla sygnatowego
2 Al1 Zewnetrzna wartos¢ zadana predkosci/czestotliwosci 1: 0... 10 v
3 AGND [Masa obwodu wejscia analogowego
4 +10V__|Napiecie odniesienia 10 V. DC
5 Al2  [Nie skonfigurowano
6 AGND |Masa obwodu wej$cia analogowego
7 AO1 |Czestotliwos¢ wyjsciowa: 0...20 mA
8 AO2 |Prad silnika: 0...20 mA
9 AGND |[Masa obwodu wyj$cia analogowego
'e\sd;ok?i X2iX3 Wyjscie napigcia p i i progr Ine wejscia cyfrowe
+24\V Wyjscie napiecia pomocniczego +24 V DC, maks. 250 mA X
DGND | Masa wyjscia napigcia pomocniczego dla wejsé cyfrowych X
DCOM |[Masa dla wszystkich wej$¢ cyfrowych X
DI1_ [Start (impuls 4 ) X
DI2  [Stop (impuls Y ) X
DI3 Do przodu (0)/Do tytu (1)
—" DI4  [Wybor statej predkosci/czestotliwosci?)
—" DI5  [Wybér statej predko$ci/czestotliwosci®)
5) " DI6  |Nie skonfigurowano
rzekaznikowe
RO1C Gotowos¢ do pracy X
:1 250 VAC/30V DC X
— 2A X
[ Bieg
: 250 VAC/30VDC
— 2A
Btad (-1)
:| 250 VAC/30VDC
RO3B 2A
EIA-485 Modbus RTU
B+ Wbudowany adapter Modbus RTU (EIA-485) Patrz
A- rozdziat Stefowanie przez magistr‘_ale kor_nunikacyjqq
za posrednictwem wbudowanego interfejsu komuni-
DGND | kacyjnego EFB (str. 499).
_ TERM | Przetgcznik terminacii dla tgcza szeregowego danych
X4 Bezpieczne wylgczanie momentu
34 SGND | Bezpieczne wytaczanie momentu. Pofaczenie X
35 OUT |fabryczne. Oba obwody musza by¢ zamknigte, aby X
byto mozliwe uruchomienie przemiennika czestotli-
4) E 36 IN1 wosci. Zobacz rozdziat Bezpieczne wyfgczanie X
37 IN2 momentu w podreczniku uzytkownika przemiennika. X
X11 Nadmiarowe wyjscie napigecia pomocniczego
42 +24 V | Wyjscie napiecia pomocniczego +24 V DC, maks. 250 mA
43 DGND |Masa wyj$cia napigcia pomocniczego
Patrz uwagi na 44 DCOM |[Masa dla wszystkich wej$¢ cyfrowych

nastepnej stronie.
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Rozmiar zacisku: 0,14...1,5 mm?
Moment dokrecenia: 0,5 (0,4 Ibf-ft)

Uwagi:

1) Jako wartosé zadana predkosci uzywane jest wejscie Al1, jesli wybrano sterowanie
wektorowe.

2w przypadku sterowania skalarnego (domysine): Patrz Menu — Ustawienia —
Start, stop, wartos¢ zadana — State czestotliwosci lub grupa parametréow 28 tari-
cuch w. zad. czestotliwoSci.

W sterowaniu wektorowym: Patrz Menu — Ustawienia — Start, stop, wartos¢

zadana — State predkosci lub grupa parametréw 22 Wybor wart. zadanej predko-
Sci.

DI4 |DI5 Operacja/Parametr
Sterowanie skalarne (domysine) Sterowanie wektorowe
0 0 Ustaw czestotliwos¢ przez wejscie Al1  |Ustaw predko$c¢ przez wejscie Al1
1 0 28.26 Stata czestotliwos¢ 1 22.26 Predkosc stata 1
0 1 28.27 Stata czestotliwosc 2 22.27 Predko$c¢ stata 2
1 1 28.28 Stata czestotliwosc¢ 3 22.28 Predkosc¢ stata 3

3) Nalezy uziemi¢ obwodowo zewnetrzny ekran kabla pod zaciskiem uziemiajgcym

na listwie uziemiajgcej dla kabli sterowania.
4) Fabryczne potgczenie za pomocg zworek.

5 Nalezy uzy¢ ekranowanej skretki dwuzytowej dla sygnatéw cyfrowych.
Sygnaly wejsciowe

+ Warto$¢ zadana predkosci/czestotliwosci z wejscia analogowego (Al1)
+ Start, impuls (DI1)

« Stop, impuls (DI2)

*  Wybdr kierunku (DI3)

»  Wybdr statej predkosci/czestotliwosci (DI4, DI5)

Sygnatly wyjsciowe

»  Wyjscie analogowe AO1: Czestotliwo$¢ wyjsciowa
»  Wyjscie analogowe AO2: Prad silnika

*  Wyjscie przekaznikowe 1: Gotowo$¢ do pracy

*  Wyjscie przekaznikowe 2: Praca

»  Wyjscie przekaznikowe 3: Btad (-1)
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Makro alternatywne

To makro udostepnia konfiguracje /O, w przypadku ktoérej jeden sygnat uruchamia sil-
nik w kierunku do przodu, a drugi sygnat uruchamia silnik w kierunku do tytu. Aby
wigczy¢ to makro, nalezy je wybraé w menu Ustawienia lub ustawié parametr 96.04
Wybor makra na wartos¢ Alternatywne.

Domysine przytacza sterowania dla makra alternatywnego

Napiecie odniesienia oraz wejscia i wyjscia x\ltigr{og?:;epgg_
analogowe ! stawowe;P
1..10kQ 1 SCR_|Ekran kabla sygnatowego
2 Al1 Zewnetrzna wartos¢ zadana predkosci/czestotliwosci 1: 0...10 V
3 AGND |Masa obwodu wejscia analogowego
4 +10V__|Napigcie odniesienia 10 V DC
5 Al2 | Nie skonfigurowano
6 AGND |Masa obwodu wejscia analogowego
7 AO1 |Czestotliwos¢ wyjsciowa: 0...20 mA
8 AO2 |Prad silnika: 0...20 mA
9 AGND Masa obwodu wyjscia analogowego
Maks. i Wyjscie napie p i prog Ine wejscia cyfrowe
500 Q +24\/ | Wyjscie napiecia pomocniczego +24 V DC, maks. 250 mA X
DGND | Masa wyjscia napiecia pomocniczego dia wejsé cyfrowych X
DCOM |Masa dla wszystkich wej$¢ cyfrowych X
L — DI1 Start do przodu; jesli DI1 = DI2: stop X
L DI2 |[Start do tylu X
—" DI3 _|Wybér statej predkoscil/czestotliwosci'
—" DI4 |Wybér statej predkoscil/czestotliwosci”
E— DI5 [Zestaw ramp 1 (0) / Zestaw ramp 2 (1)?
5) " DI6 |Bieg jest dozwolony, jesli rowne 0, praca
przemiennika czestotliwosci jest zabroniona.
przekaznikowe
Gotowos¢ do pracy X
:; 250 VAC/30VDC X
—! 2A X
Bieg
:1 250 VAC/30VDC
— 2A
Btad (-1)
:; 250 VAC/30VDC
RO3B — 2A
X5 EIA-485 Modbus RTU
B+ Whbudowany adapter Modbus RTU (EIA-485) Patrz
A- rozdziat Sterowanie przez magistrale komunikacyjng
za pos$rednictwem wbudowanego interfejsu komuni-
DGND | kacyjnego EFB na str. 499.
_ TERM& | Przefgcznik bias dla tgcza szeregowego
X4 Bezpieczne wylgczanie momentu
34 SGND Bezpieczne wytgczanie momentu. Potgczenie fabryczne. X
35 OUT | Oba obwody muszg by¢ zamknigte, aby byto mozliwe X
4) E 36 N grqc:.hgmlﬁn]egrzemlennlka czelstotllwpsm. Zobacz roz- ) x
ziat Funkcja bezpiecznego wytgczania momentu w pod-
37 IN2 reczniku uzytkownika przemiennika czestotliwosci. X
X11 Nadmiarowe wyjscie napiecia pomocniczego
42 +24 V |Wyjscie napigcia pomocniczego +24 V DC, maks. 250 mA
Patrz uwagi na 43 DGND [Masa dla wyjscia napiecia pomocniczego
nastepnej stronie. 44 DCOM [Masa dla wszystkich wejs¢ cyfrowych
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Rozmiar zacisku: 0,14...1,5 mm?
Moment dokrecenia: 0,5 N-m (0,4 Ibf-ft)

Uwagi:
Nw przypadku sterowania skalarnego (domysine): Patrz Menu — Ustawienia —

Start, stop, wartos¢ zadana — State czestotliwosci lub grupa parametréow 28 tari-
cuch w. zad. czestotliwoSci.

W sterowaniu wektorowym: Patrz Menu — Ustawienia — Start, stop, wartos¢
zadana — State predkosci lub grupa parametréw 22 Wybdr wart. zadanej predkoSci.

DI3 |DIl4 Operacja/Parametr
Sterowanie skalarne (domysine) Sterowanie wektorowe
0 0 Ustaw czestotliwos¢ przez wejscie Al1  |Ustaw predko$c¢ przez wejscie Al1
1 0 28.26 Stafa czestotliwosc 1 22.26 Predkosc stata 1
0 1 28.27 Stata czestotliwosc 2 22.27 Predko$c¢ stata 2
1 1 28.28 Stata czestotliwosc¢ 3 22.28 Predkosc¢ stata 3

2) W przypadku sterowania skalarnego (domysine): Patrz Menu — Ustawienia —
Rampy lub grupa parametréw 28 tarcuch w. zad. czestotliwosci.

W sterowaniu wektorowym: Patrz Menu — Ustawienia — Rampy lub grupa parame-
trow 23 Rampa wart. zad. predkoSci.

DI5 |Zestaw Parametry
ramp |Sterowanie skalarne (domysine) |Sterowanie wektorowe
0 1 28.72 Czestotliwosc¢: czas przysp. 1 |23.12 Czas przyspieszania 1
28.73 Czestotliwos$¢: czas zwaln. 1 | 23.13 Czas zwalniania 1
1 2 28.74 Czestotliwo$¢: czas przysp. 2 |23.14 Czas przyspieszania 2
28.75 Czestotliwosc: czas zwaln. 2 | 23.15 Czas zwalniania 2

3) Nalezy uziemi¢ obwodowo zewnetrzny ekran kabla pod zaciskiem uziemiajgcym

na listwie uziemiajgcej dla kabli sterowania.

4) Fabryczne potgczenie za pomocg zworek.

5 Nalezy uzy¢ ekranowanej skretki dwuzytowej dla sygnatéw cyfrowych.

Sygnaty wejsciowe

»  Warto$¢ zadana predkosci/czestotliwosci z wejscia analogowego (Al1)
* Uruchomienie silnika do przodu (DI1)

» Uruchomienie silnika do tytu (DI2)

»  Wybor statej predkosci/czestotliwosci (D13, DI4)

*  Wybdr zestawu ramp (1 z 2) (DI5)

» Zezwolenie na bieg (DI6)

Sygnaty wyjsciowe

Wyjscie analogowe AO1: Czestotliwos¢ wyjsciowa
Wyjscie analogowe AO2: Prad silnika

Wyjscie przekaznikowe 1: Gotowos¢ do pracy
Wyjscie przekaznikowe 2: Praca

Wyijscie przekaznikowe 3: Btad (-1)
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Makro Potencjometr silnika

To makro umozliwia regulacje predkosci przy uzyciu dwéch przyciskow. Jest to row-
niez ekonomiczne rozwigzanie dla uktadow ze sterownikiem PLC, ktéry zadaje pred-
kos¢ silnika tylko za posrednictwem sygnatéw cyfrowych. Aby wigczy¢ to makro,
nalezy je wybra¢ w menu Ustawienia lub ustawi¢ parametr 96.04 Wyb6r makra na
wartos¢ Potencjometr silnika.

Domysline przytacza sterowania dla makra Potencjometr silnika

Napiecie odniesienia oraz wejscia i wyjscia We/wy dostepne
analogowe ;'éﬁvdo'w.fjtce pod-
1 SCR | Ekran kabla sygnatowego
2 Al1 | Nie skonfigurowano
3 AGND |Masa obwodu wejscia analogowego
4 +10V_ [Napiecie odniesienia 10 V DC
5 Al2 | Nie skonfigurowano
(] AGND |Masa obwodu wejscia analogowego
7 AO1 | Czestotliwosé wyjsciowa: 0...20 mA
8 AO2 |Prad silnika: 0...20 mA
9 AGND |Masa obwodu wyjscia analogowego
pigcia p iczego i progr: Ine wejscia cyfrowe
Wyjscie napigcia pomocniczego +24 V DC, maks. 250 mA X
Masa wyjscia napiecia pomocniczego dla wejs¢ cyfrowych. X
Masa dla wszystkich wej$¢ cyfrowych X
Stop (0)/Start (1) X
Do przodu (0)/Do tytu (1) X
Wzrost wartosci zadanej”)
Obnizenie wartosci zadanej”
Stata czestotliwosé/predkosé 1%
Zezwolenie na bieg; w przypadku wartosci 0 $ci zostaje
przekaznikowe
Gotowos¢ do pracy X
; 250 VAC/30VDC X
— 2A X
Bieg
:L 250 VAC/30V DC
— 2A
Blad (-1)
:t 250 VAC/30VDC
RO3B [ 2A
EIA-485 Modbus RTU
B+ Whbudowany adapter Modbus RTU (EIA-485) Patrz roz-
A- dziat Stelrowanie przez magistrqle komunikacyjng za.
posrednictwem wbudowanego interfejsu komunikacyj-
DGND | hego EFB na stronie 499.
_ TERM | Przetacznik terminacji dla tgcza szeregowego danych
X4 Bezpieczne wylaczanie momentu
34 SGND | Bezpieczne wytgczanie momentu. Potgczenie fabryczne. X
35 ouT Opa gbwody muszg by¢ zamlfnie'te., aby byto moili.we uruchp- X
4) E 36 N1 mienie przemiennika czgstolllwoscn Zobacz rozc!zml I_-'unkqa X
bezpiecznego wytgczania momentu w podreczniku uzytkow-
37 IN2 | nika przemiennika czgstotliwosci. X
X11 Nadmiarowe wyjscie napiecia pomocniczego
42 +24V | Wyjscie napigcia pomocniczego +24 V DC, maks. 250 mA
Patrz uwagi na 43 DGND | Masa wyj$cia napigcia pomocniczego
nastgpnej stronie. 44 DCOM [Masa dla wszystkich wej$¢ cyfrowych
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Rozmiar zacisku: 0,14...1,5 mm?

Moment dokrecenia: 0,5 N-m (0,4 Ibf-ft)

Uwagi:

1) Jesli oba wejscia DI3 i D14 sg aktywne lub nieaktywne, warto$¢ zadana czestotliwo-
Sci/predkos$ci pozostaje bez zmian. Istniejgca warto$¢ zadana czestotliwosci/predko-
Sci jest przechowywana podczas zatrzymania i wytgczenia.

2w przypadku sterowania skalarnego (domysine): Patrz Menu — Ustawienia —
Start, stop, wartos¢ zadana — State czestotliwosci lub parametr 28.26 Stafa cze-
stotliwosc 1.

W sterowaniu wektorowym: Patrz Menu — Ustawienia — Start, stop, wartos¢
zadana — State predkosci lub grupa parametréw 22.26 Predko$c¢ stata 1.

3)

Nalezy uziemi¢ obwodowo zewnetrzny ekran kabla pod zaciskiem uziemiajgcym
na listwie uziemiajgcej dla kabli sterowania.

4 Fabryczne potgczenie za pomocg zworek.

5 Nalezy uzy¢ ekranowanej skretki dwuzytowej dla sygnatéw cyfrowych.

Sygnatly wejsciowe

*  Wybor startu/stopu (DI1)

*  Wybdr kierunku (DI2)

* Wozrost wartosci zadanej (DI3)

» Obnizenie warto$ci zadanej (DI4)

+ Stata czestotliwos¢/predkosé 1 (DI5)
» Zezwolenie na bieg (DI6)

Sygnaly wyjsciowe

+  Wyjscie analogowe AO1: Czestotliwos$¢ wyjsciowa
*  Wyjscie analogowe AO2: Prad silnika

*  Wyjscie przekaznikowe 1: Gotowo$¢ do pracy

*  Wyjscie przekaznikowe 2: Praca

»  Wyjscie przekaznikowe 3: Btad (-1)
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Makro sterowania recznego/automatycznego

To makro moze by¢ uzywane podczas przetgczania miedzy dwoma zewnetrznymi
urzadzeniami sterowania, gdy jest to potrzebne. Oba zewnetrzne urzgdzenia stero-
wania majg wiasne sterowanie i sygnaty wartosci zadanej. Jeden sygnat jest uzy-
wany do przetgczania miedzy nimi. Aby wigczyé¢ to makro, nalezy je wybra¢ w menu
Ustawienia lub ustawi¢ parametr 96.04 Wybor makra na warto$¢ Recznie/automa-

tycznie.

DomysIne przyacza sterowania dla makra sterowania

recznego/automatycznego t

Napiecie odniesienia oraz wejscia i wyjscia
analogowe

Welwy dostepne
w jednostce pod-
stawowej

1..10kQ SCR

Ekran kabla sygnatowego

Al

Wyjsciowa predkosé/czestotliosé, wartos¢ zadana (Sterowanie reczne): 0...10 V

AGND

Masa obwodu wejscia analogowego

+10V

Napigcie odniesienia 10 V DC

A2

Wyjsciowa predkosé/czestotliwosé, wartos¢ zadana (Sterowanie automatyczne): 4...20 ma!

AGND

Masa obwodu wejscia analogowego

AO1

Czestotliwosé wyjsciowa: 0...20 mA

AO2

Prad silnika: 0...20 mA

1
2
3
4
5
6
7
8
)

AGND

Masa obwodu wyj$cia analogowego

i prog wejscia cyfl

+24V

Wyjscie napigcia pomocniczego +24 V DC, maks. 250 mA

DGND

Masa wyjscia napigcia pomocniczego dla wejs¢ cyfrowych

DCOM

Masa dla wszystkich wej$¢ cyfrowych

DI1

Stop (0) / Start (1) (Sterowanie reczne)

DI2

Do przodu (0) / Do tytu (1) (Sterowanie reczne)

XXX [X[X

DI3

Sterowanie reczne (0) / Sterowanie automatyczne (1)

DI4

Zezwolenie na bieg; w przypacku wartosci 0 przemiennik czestotliwosci zostaje zatrzymany

DI5

Do przodu (0) / Do tytu (1) (Sterowanie automatyczne)

DI6

Stop (0) / Start (1) (Sterowanie automatyczne)

X6, X7, X8 Wyjscie przekaznikowe

RO1C

Gotowos¢ do pracy

RO1A

250 VAC/30VDC

RO1B

2A

x

RO2C

Bieg

RO2A

250 VAC/30VDC

RO2B

2A

RO3C

Btad (-1)

RO3A

250 VAC/30VDC

RO3B

dldid

2A

X5

EIA-485 Modbus RTU

B+

Whbudowany adapter Modbus RTU (EIA-485) Patrz

A-

rozdziat Sterowanie przez magistrale komunika-

DGND

cyjng za posrednictwem wbudoyvanegqo interfejsu
komunikacyjnego EFB na stronie 499.

SO0 TERM

Przetacznik bias dla tgcza szeregowego

Bezpieczne wylgczanie momentu

SGND

Bezpieczne wytgczanie momentu. Potgczenie fabryczne. Oba

ouT

obwody muszg by¢ zamknigte, aby byto mozliwe uruchomie-

3)E

IN1

nie przemiennika czestotliwosci. Zobacz rozdziat Funkcja bez-
i i w podreczniku uzytkownika

IN2

przemiennika czestotliwosci.

XXX [X

Nadmia

rowe wyjscie napiecia pomocniczego

+24V

Wyjscie napigcia pomocniczego +24 V DC, maks. 250 mA

Patrz uwagi na DGND

Masa dla wyj$cia napiecia pomocniczego

nastepnej stronie. DCOM

Masa dla wszystkich wej$¢ cyfrowych
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Rozmiar zacisku: 0,14...1,5 mm?
Moment dokrecenia: 0,5 N-m (0,4 Ibf-ft)

Uwagi:

) Zrodto sygnatu jest zasilane zewnetrznie. Nalezy zapozna¢ sie z instrukcjami pro-
ducenta. Aby uzywac¢ czujnikéw zasilanych przy uzyciu pomocniczego wyjscia napie-
cia przemiennika czestotliwosci, nalezy zapoznac sie z rozdziatem Montaz
elektryczny, sekcja Przyktady potaczen czujnikbw z dwoma i trzema przewodami

w Podreczniku uzytkownika przemiennika czestotliwosci.

2) Nalezy uziemi¢ obwodowo zewnetrzny ekran kabla pod zaciskiem uziemiajgcym
na listwie uziemiajgcej dla kabli sterowania.

3) Fabryczne potgczenie za pomocg zworek.

4) Nalezy uzy¢ ekranowanej skretki dwuzytowej dla sygnatéw cyfrowych.

Sygnaly wejsciowe

» Warto$ci zadane predkosci/czestotliwo$ci z dwoch wejs¢ analogowych (Al1, Al2)

»  Wybdr miejsca sterowania (sterowanie reczne lub sterowanie automatyczne)
(DI3)

»  Wybdr startu/stopu, sterowanie reczne (DI1)

*  Wybor kierunku, sterowanie reczne (DI2)

» Wybdr startu/stopu, sterowanie automatyczne (DI6)
*  Wybor kierunku, sterowanie automatyczne (DI5)

» Zezwolenie na bieg (Dl4)

Sygnaly wyjsciowe

*  Wyjscie analogowe AO1: Czestotliwosé wyjsciowa
*  Wyjscie analogowe AO2: Prad silnika

»  Wyjscie przekaznikowe 1: Gotowos$¢ do pracy

»  Wyjscie przekaznikowe 2: Praca

*  Wyjscie przekaznikowe 3: Btad (-1)
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Makro reczne/regulator PID

To makro steruje przemiennikiem czestotliwosci przy uzyciu wbudowanego regula-
tora PID procesu. Ponadto to makro ma drugie miejsce sterowania dla trybu bezpo-
Sredniego sterowania predkoscia/czestotliwoscig. Aby wigczyé to makro, nalezy je
wybra¢ w menu Ustawienia lub ustawic¢ parametr 96.04 Wybd6r makra na warto$¢

Reczne/PID.

Domysline przytacza sterowania dla makra Reczne/regulator PID

Napiecie odniesienia oraz wejscia i wyjscia Welwy dostepne
analogowe ;ﬁiﬂ&iﬁj
1..10kQ 1 SCR _|Ekran kabla sygnatowego
2 Al1 Zew. Warto$¢ zadana sterowania recznego lub Zew. Wartos¢ zadana PID: 0...10 V!
3 AGND |Masa obwodu wejscia analogowego
4 +10V_ | Napiecie odniesienia 10 V DC
5 Al2 | Wartost aktualna sprzgzenia zwrotnego od regulatora PID: 4...20 mA?)
6 AGND [Masa obwodu wejscia analogowego
7 AO1 | Czestotliwosé wyjsciowa: 0...20 mA
8 AO2 |Prad silnika: 0...20 mA
9 AGND [Masa obwodu wyjscia analogowego
gﬂ;(;(?) i Wyjscie napigcia p i i progr wejscia cyfrowe
+24\/ | Wyjécie napigcia pomocniczego +24 V DC, maks. 250 mA X
DGND [ Masa wyjscia napiecia pomocniczego dla wejé cyfrowych X
DCOM |[Masa dla wszystkich wejs¢ cyfrowych X
— DI1 | Stop (0) / Start (1) — Sterowanie reczne X
— DI2 |Wybér Sterowanie reczne (0) / Regulator PID (1) X
— DI3 [Wybor statej czestotliwosci®)
— D4 |Wybor statej czestotliwosci®)
—" D | 5 Zezwolenie na bieg; w przypadku wartosci 0 przemiennik czestotiiwosci zostaje zatrzymany
6) DI6 | Stop (0) / Start (1) — Regulator PID
przekaznikowe
RO1C Gotowos¢ do pracy X
:L 250 VAC/30VDC X
! 2A X
Bieg
; 250 VAC/30VDC
— 2A
Btad (-1)
rL 250 VAC/30V DC
RO3B [ 2A
EIA-485 Modbus RTU
B+ Wbudowany adapter Modbus RTU (EIA-485) Patrz
A- roz_dziat Ste(owaryie przez magistrale kor_nunikq—
DGND | e dcusysgo merers
_ TERM | Przetacznik terminacii dla facza szeregowego danych
X4 Bezpieczne wylagczanie momentu
34 SGND Bezpieczne wytgczanie momentu. Potgczenie fabryczne. Oba X
35 ouT obwody muszg by¢ zamkniete, aby byto mozliwe uruchomie- X
5) nie przemiennika czestotliwosci. Zobacz rozdziat Funkcja bez-
E 36 IN1 piecznego wytgczania momentu w podreczniku uzytkownika X
37 IN2 przemiennika czestotliwosci. X
X10 Nadmiarowe wyjscie napiecia pomocniczego
42 +24 \/ | Wyjscie napigcia pomocniczego +24 V DC, maks. 250 mA
Patrz uwagi na 43 DGND |Masa dla wyj$cia napigcia pomocniczego
nastepnej stronie. 44 DCOM [Masa dla wszystkich wej$¢ cyfrowych
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Rozmiar zacisku: 0,14...1,5 mm?
Moment dokrecenia: 0,5 N-m (0,4 Ibf-ft)

Uwagi:

1) Sterowanie reczne: 0...10 V -> warto$¢ zadana czestotliwosci.
Regulator PID: 0...10 V -> 0...100% nastawy PID.

2) Zrédto sygnatu jest zasilane zewnetrznie. Nalezy zapozna¢ sie z instrukcjami pro-

ducenta. Aby uzywac czujnikéw zasilanych przy uzyciu pomocniczego wyjscia napie-
cia przemiennika czestotliwosci, nalezy zapoznac sie z rozdziatem Montaz
elektryczny, sekcja Przyktady potgczen czujnikdw z dwoma i trzema przewodami

w Podreczniku uzytkownika przemiennika czestotliwosci.

3w trybie sterowania skalarnego (domysinym): Patrz Menu — Ustawienia — Start,
stop, wartos¢ zadana — State czestotliwosci lub grupa parametrow 28 tarcuch w.
zad. czestotliwosci.

DI3 |DI4 |Operacja/Parametr

0 |0 |Ustaw czestotliwos¢ przez wejscie Al1
1 0 |28.26 Stata czestotliwosc 1

0o |1 28.27 Stata czestotliwo$¢ 2

1 1 28.28 Stata czestotliwo$¢ 3

4) Nalezy uziemi¢ obwodowo zewnetrzny ekran kabla pod zaciskiem uziemiajgcym

na listwie uziemiajgcej dla kabli sterowania.

5 Fabryczne potgczenie za pomocg zworek.

6) Nalezy uzy¢ ekranowanej skretki dwuzytowej dla sygnatow cyfrowych.

Sygnaly wejsciowe

+ Warto$¢ zadana z wejscia analogowego (Al1)

* Rzeczywiste sprzgzenie zwrotne z regulatora PID (Al2)

*  Wybdr miejsca sterowania (sterowanie reczne lub regulator PID) (DI2)
»  Wybdr startu/stopu, sterowanie reczne (DI1)

»  Wybdr startu/stopu, regulator PID (DI6)

*  Wybor statej czestotliwosci (DI3, DI4)

» Zezwolenie na bieg (DI5)

Sygnaly wyjsciowe

*  Wyjscie analogowe AO1: Czestotliwosé wyjsciowa
»  Wyjscie analogowe AO2: Prad silnika

»  Wyjscie przekaznikowe 1: Gotowos$¢ do pracy

»  Wyjscie przekaznikowe 2: Praca

*  Wyjscie przekaznikowe 3: Btad (-1)
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Makro regulacji PID

To makro udostepnia ustawienia parametréw do systeméw sterowania z petlg
zamknieta, takich jak kontrola cisnienia, kontrola przeptywu itp. Aby wigczy¢ to
makro, nalezy je wybra¢ w menu Ustawienia lub ustawi¢ parametr 96.04 Wyboér

makra na wartos¢ PID.

DomyslIne przytgcza sterowania dla makra regulatora PID

Napiecie odniesienia oraz wejscia i wyjscia v‘ll\ljeel;vzodsfséeg::_
1..10kQ analogowe stawowe]
1 SCR | Ekran kabla sygnatowego
2 All Zewnetrzna wartos¢ zadana PID: 0...10 V
3 AGND |Masa obwodu wejscia analogowego
4 +10V__|Napiecie odniesienia 10 V DC
5 Al2 Wartos¢ aktualna sprzezenia zwrotnego od regulatora PID: 4...20 mA")
6 AGND |Masa obwodu wejécia analogowego
7 AO1 | Czestotliwosé wyjsciowa: 0...20 mA
8 AO2 |Prad silnika: 0...20 mA
9 AGND [Masa obwodu wyjscia analogowego
Moa(;(; i Wyjscie napigcia p i i progr wejscia cyfrowe
S +24\/ | Wyjécie napigcia pomocniczego +24 V DC, maks. 250 mA X
DGND | Masa wyjscia napiecia pomocniczego dla wejé cyfrowych X
DCOM |Masa dla wszystkich wej$¢ cyfrowych X
" DI1 Stop (0) / Start (1) — Regulator PID X
—" DI2  |Wybér wewnetrznej nastawy 1°) X
—" DI3  |Wybér wewnetrznej nastawy 2°)
— DI4 |Stata czestotliwo$é 17
" D | 5 Zezwolenie na bieg; w przypadku wartosci 0 przemiennik czestotiwosci zostaje zatrzymany
6) L DI6 | Nie skonfigurowano
rzekaznikowe
RO1C Gotowos¢ do pracy X
:1 250 VAC/30VDC X
— 2A X
Bieg
: 250 VAC/30VDC
— 2A
Btad (-1)
250 VAC/30VDC
& RO3B | J 2A
X5 EIA-485 Modbus RTU
B+ Whbudowany adapter Modbus RTU (EIA-485) Patrz
A- roz_dzial Ste{owar_u’e przez magistrale komunikq-
DGND | iémimkbeyhego EFE na sttanes 468 o
_ TERM | Przetacznik terminacji dla tacza szeregowego danych
X4 Bezpieczne wylagczanie momentu
34 SGND Bezpieczne wytaczanie momentu. Potgczenie fabryczne. X
35 QUT | Oba obwody muszg by¢ zamknigte, aby byto mozliwe X
5) E 36 N7 uruchomienie przemiennika czestotliwosci. Zobacz roz- X
dziat Bezpieczne wytgczanie momentu w podreczniku
37 IN2 uzytkownika przemiennika. X
X11 Nadmiarowe wyjs$cie napiecia pomocniczego
Patrz uwagi na 42 +24 \/ | Wyjscie napigcia pomocniczego +24 V DC, maks. 250 mA
nastepne;j stronie. 43 DGND |Masa wyjscia napiecia pomocniczego
44 DCOM |Masa dla wszystkich wej$¢ cyfrowych
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Rozmiar zacisku: 0,14...1,5 mm?
Moment dokrecenia: 0,5 N-m (0,4 Ibf-ft)

Uwagi:

) Zrodto sygnatu jest zasilane zewnetrznie. Nalezy zapozna¢ sie z instrukcjami pro-
ducenta. Aby uzywac¢ czujnikéw zasilanych przy uzyciu pomocniczego wyjscia napie-
cia przemiennika czestotliwosci, nalezy zapoznac sie z rozdziatem Montaz
elektryczny, sekcja Przyktady potaczen czujnikbw z dwoma i trzema przewodami

w Podreczniku uzytkownika przemiennika czestotliwosci.

2) Jesli stata czestotliwosé jest aktywna, przestania warto$¢ zadang z wyjscia regula-
tora PID.

3) Patrz tablica zrodtowa parametrow 40.19 Zest. 1: wyb6r wewn. nast. 11i40.20 Zest.
1: wybor wewn. nast. 2.

Zrodto Zrodto Aktywna nastawa wewnetrzna
zdefiniowane zdefiniowane przez
przez parametr parametr 40.20
40.19 DI3
DI2
0 0 Zrodto nastawy: Al1 (parametr 40.176)
1 0 1 (parametr 40.21)
0 1 2 (parametr 40.22)
1 1 3 (parametr 40.23)

4) Nalezy uziemi¢ obwodowo zewnetrzny ekran kabla pod zaciskiem uziemiajgcym

na listwie uziemiajgcej dla kabli sterowania.

5 Fabryczne potgczenie za pomocg zworek.

6) Nalezy uzy¢ ekranowanej skretki dwuzytowej dla sygnatéw cyfrowych.

Sygnaly wejsciowe

+ Warto$¢ zadana z wejscia analogowego (Al1)

* Rzeczywiste sprzezenie zwrotne z regulatora PID (Al2)
»  Wybdr startu/stopu, regulator PID (DI1)

» Stata nastawa 1 (DI2)

+ Stata nastawa 1 (DI3)

+ Stata czestotliwos¢ 1 (DI4)

« Zezwolenie na bieg (DI5)

Sygnaty wyjsciowe

»  Wyjscie analogowe AO1: Czestotliwos$¢ wyjsciowa
*  Wyjscie analogowe AO2: Prad silnika

*  Wyjscie przekaznikowe 1: Gotowos¢ do pracy

*  Wyjscie przekaznikowe 2: Praca

*  WyjScie przekaznikowe 3: Btad (-1)
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Makro Regulator PID panelu

To makro jest przeznaczone dla aplikacji, w przypadku ktoérych przemiennik czestotliwosci jest
zawsze sterowany przez regulator PID, a nastawa jest definiowana przy uzyciu panelu sterowa-
nia. Aby wigczy¢ to makro, nalezy je wybraé w menu Ustawienia lub ustawi¢ parametr 96.04
Wybor makra na wartos¢ Panel PID.

Domysine przytacza sterowania dla makra regulatora PID panelu

X

1 Napiecie odniesienia oraz wejécia i wyj$cia analogowe

1 SCR Ekran kabla sygnatowego
1..10kQ 2 Al1 Nie skonfigurowano
3 AGND Masa obwodu wejscia analogowego
4 +10V Napiecie odniesienia 10 V DC
L) Al2 Wartos¢ aktualna zeni go od PID:4..20mA ")
6 AGND Masa obwodu wejscia analogowego
maks. 7 AO1 Czestotliwos¢ wyjsciowa: 0...20 mA
500 Q 8 AO2 Prad silnika: 0...20 mA
] AGND Masa obwodu wyjsécia analogowego
X2 iX3  Wyjscie napiecia pomocniczego i programowalne wejscia cyfrowe
+24V Wyjscie napigcia pomocniczego +24 V DC, maks. 250 mA
DGND Masa wyjécia napiecia pomocniczego dla wejs¢ cyfrowych.
DCOM Masa dla wszystkich wej$¢ cyfrowych
—" DI1 Stop (0) / Start (1) — Regulator PID
" DI2 Nie skonfigurowano
—" DI3 Nie skonfigurowano
—" DI4 Stata czestotliwosé 1: parametr 28.26 2
—" DI5 Zezwolenie na bieg; w przypadku wartosci 0 jennil ci zostaje
" DI6 Nie skonfigurowano
X7, X8 Wyijscia przekaznikowe
RO1C Gotowos¢ do pracy
:| 250 VAC/30VDC
! 2A
Bieg
:| 250 VAC/30VDC
! 2A
Btad (-1)
:| 250 VAC/30V DC
RO3B — 2A
EIA-485 Modbus RTU
29 B+ Wbudowany adapter Modbus RTU (EIA-485) Patrz roz-
30 A- dzigl Sterowanie przez magistrale komunikacyjna za
posrednictwem wbudowanego interfejsu komunikacyj-
31 DGND nego EFB na str. 499.
TERM Przetacznik bias dla tgcza szeregowego
X4 Bezpieczne wytgczanie momentu
34 SGND Bezpieczne wytgczanie momentu. Potgczenie fabryczne.
35 IN1 Oba obwody muszg by¢ zamknigte, aby byto mozliwe
uruchomienie przemiennika czestotliwosci. Patrz rozdziat
E 36 IN2 Funkcja bezpiecznego wytgczania momentu w Podrecz-
4) 37 IN1 niku uzytkownika przemiennika czestotliwosci.
X10 Nadmiarowe wyj$cie napigcia pomocniczego
42 +24 Wyjscie napiecia pomocniczego +24 V DC, maks. 250 mA
43 DGND Masa dla wyj$cia napiecia pomocniczego
Patrz uwagi na 44 DCOM Masa dla wszystkich wej$¢ cyfrowych

nastepnej stronie.
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Rozmiary zaciskéw: 0,14...1,5 mm?
Momenty dokrecania: 0,5...0,6 Nm (0,4 Ibf-ft)

Uwagi:
1) Zrédio sygnatu jest zasilane zewnetrznie. Nalezy zapozna¢ sie z instrukcjami producenta.
Aby uzywa¢ czujnikéw zasilanych przy uzyciu pomocniczego wyjscia napiecia przemiennika
czestotliwosci, nalezy zapoznac sie z rozdziatem Montaz elektryczny, sekcja Przykiady potg-
czen czujnikow z dwoma i trzema przewodami w Podreczniku uzytkownika przemiennika cze-
stotliwosci.

2) Jesli stata czestotliwos¢ jest aktywna, przestania ona warto$¢ zadang z wyjscia regulatora

PID.

3) Nalezy uziemi¢ obwodowo zewnetrzny ekran kabla pod zaciskiem uziemiajgcym na listwie
uziemiajgcej dla kabli sterowania.

4) Fabryczne potgczenie za pomoca zworek.

Sygnaly wejsciowe

* Nastawa regulatora PID z panelu sterowania

* Aktualna warto$¢ zadana z regulatora PID (Al2)
*  Wybor startu/stopu, regulator PID (DI1)

* Stata nastawa 1 (DI2)

* Stata nastawa 1 (DI3)

* Stata czestotliwos¢ 1 (DI4)

* Zezwolenie na bieg (DI5)

Sygnaty wyjsciowe

* Wyjscie analogowe AO1: Czestotliwos¢ wyjsciowa
*  Wyjscie analogowe AO2: Prad silnika

¢ Wyjscie przekaznikowe 1: Gotowos$¢ do pracy

¢ Wyjscie przekaznikowe 2: Praca

*  Wyjscie przekaznikowe 3: Btad (-1)
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Makro PFC

Logika sterowania pompg i wentylatorem (Pump and fan control, PFC) stuzy do kon-
trolowania wielu pomp lub wentylatoréw przy uzyciu wyjs¢ przekaznikowych prze-
miennika czestotliwosci. Aby wigczy¢ to makro, nalezy je wybra¢ w menu Ustawienia
lub ustawi¢ parametr 96.04 Wybdér makra na warto$¢ PFC.

DomysIne przytacza sterowania dla makra PFC

Wel/wy dostepne
Napiecie odniesienia oraz wejscie i wyjScie analogowe | w jednostce
podstawowej
1...10kQ 1 SCR__[Ekran kabla sygnatowego
2 Al Zrédto nastawy regulatora PID: 0-10 V
3 AGND | Masa obwodu wejscia analogowego
4 +10V__|Napiecie odniesienia 10 V. DC
5 Al2 Wartosé aktualna zeni: go od PID: 4...20 mA")
6 AGND |Masa obwodu wejs$cia analogowego
7 AO1 [Czestotliwos¢ wyjsciowa: 0...20 mA
8 AO2 | Prad silnika: 0...20 mA
9 AGND | Masa obwodu wyj$cia analogowego
i Wyjscie napigcia p i i progi wejscia cyfi
+24\/ | Wyjscie napigcia pomocniczego +24 V DC, maks. 250 mA X
DGND | Masa adresowania wyjscia napigcia pomocniczego dla wej$¢ cyfrowych X
) DCOM |Masa dla wszystkich wej$¢ cyfrowych X
" DI1 Stop (0) / start (1) (ZEW1) X
" DI2 Bieg jest dozwolony; jesli réwne 0, transmisja jest zatrzymywana X
—"— DI3 | Nie skonfigurowano
—" DI4 | Nie skonfigurowano
—" DI5 | Nie skonfigurowano
4) L~ DI6 | Stop (0) / start (1) (ZEW2)
przekaznikowe
RO1C Praca X
:1 250 VAC/30VDC X
— 2A X
Btad (-1)
; 250 VAC/30VDC
— 2A
PFC2 (drugi silnik = pierwszy silnik
:1 pomocniczy)
RO3B 250 VAC/30V DC
EIA-485 Modbus RTU
B+ Whbudowany adapter Modbus RTU (EIA-485) Patrz roz-
A- dzig{ Ste_rowanie przez magistrqle komun/’kacyj/jq za
posrednictwem wbudowanego interfejsu komunikacyj-
DGND | nego EFB na stronie 499.
_ TERM | Przetgcznik terminacji dla tgcza szeregowego danych
X4 Bezpieczne wylagczanie momentu
34 SGND | Bezpieczne wytaczanie momentu. Potaczenie X
35 OUT | fabryczne. Oba obwody muszg by¢ zamkniete, aby byto X
3) mozliwe uruchomienie przemiennika czestotliwosci.
E 36 IN1 Zobacz rozdziat Bezpieczne wytgczanie momentu X
37 IN2 w podreczniku uzytkownika przemiennika. X
X11 Nadmiarowe wyjscie napiecia pomocniczego
42 +24 V| Wyjscie napigcia pomocniczego +24 V DC, maks. 250 mA
Patrz uwagi na 43 DGND |Masa wyjécia napiecia pomocniczego
nastepnej stronie 44 DCOM |Masa dla wszystkich wej$¢ cyfrowych
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Rozmiar zacisku: 0,14...1,5 mm?
Moment dokrecenia: 0,5 N-m (0,4 Ibf-ft)

Uwagi:

) Zrodto sygnatu jest zasilane zewnetrznie. Nalezy zapozna¢ sie z instrukcjami pro-
ducenta. Patrz rozdziat Montaz elektryczny w podreczniku uzytkownika w przypadku
dostarczania zasilania przez przekaznik za pomocg wyjscia napiecia pomocniczego.
2) Nalezy uziemi¢ obwodowo zewnetrzny ekran kabla przy zacisku uziemiajgcym na
listwie uziemiajgcej dla kabli sterowania.

3) Fabryczne potgczenie za pomocg zworek.

4) Nalezy uzy¢ ekranowanej skretki dwuzytowej dla sygnatow cyfrowych.

Sygnaly wejsciowe

» Nastawa regulatora PID (Al1)

» Aktualne sprzezenie zwrotne od regulatora PID (Al2)
*  Wybdr startu/stopu, ZEW1 (DI1)

+ Aktywowanie biegu (DI2)

* Wybdr ZEW1/ZEW?2 (DI3)

»  Wybdr startu/stopu, ZEW2 (DI6)

Sygnaty wyjsciowe

*  Wyjscie analogowe AO1: Czestotliwosé wyjsciowa

*  Wyjscie analogowe AO2: Prad silnika

»  Wyjscie przekaznikowe 1: Praca

*  Wyjscie przekaznikowe 2: Btad (-1)

*  Wyjscie przekaznikowe 3: PFC2 (pierwszy silnik pomocniczy PFC)
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Domysine wartosci parametréw dla roznych makr

Rozdziat Parametry na str. 177 zawiera wartosci domysine wszystkich parametrow
makra ABB standard (makro fabryczne). Niektére parametry majg rézne wartosci
domysine w przypadku innych makr. Ponizsza tabela zawiera wartosci domysine
parametru dla kazdego makra.

96.04 Wyb6r makra 1= 17 = 1"= 12 = 13=
ABB standard | ABB stan- 3-przewodo- |Alternatywne |Potencjometr
dard (wektor) |we silnika
10.24 Zrédio RO1 2 = Gotowos$¢ |2 = Gotowos$¢ |2 = Gotowos$¢ |2 = Gotowos$¢ |2 = Gotowos$c
do pracy do pracy do pracy do pracy do pracy
10.27 Zrédio RO2 7 = Pracuje 7 = Pracuje 7 = Pracuje 7 = Pracuje 7 = Pracuje
10.30 Zrédio RO3 15 =Bfad (-1) |15=Bfad (-1) |15=Bfad (-1) |15=Biad (-1) |15 = Biad (-1)
12.20 Al1 skal. do 50,000 1500,000 50,000 50,000 50,000
maks. Al1
13.12 Zrédio AO1 2 = Czestotliwo$¢ |1 = Uzyta pred- |2 = Czestotliwos$c |2 = Czestotliwo$¢ | 2 = Czestotliwosc
wyjsciowa ko$c¢ silnika wyjsciowa wyjsciowa wyjsciowa
13.18 Maks. zrédta AO1 |50,0 1500,0 50,0 50,0 50,0
19.11 Wybor 0 =Zew1 0 =Zew1 0 =Zew1 0 =Zew1 0=Zew1
Zew1/Zew?2
20.01 Komendy Zew1 |2 = Wel: start; |2 = WeT: start; |5=WelP:start; |3 =Wel:st. w 2 = Wel: start;
We2: kierunek | We2: kierunek ,‘:iveef" stop; We3: fy’f"d" We2:st-w | \We2: kierunek
20.03 Zrédto wel Zew1 |2 = DI1 2=DI1 2=DI1 2=DI1 2=DI1
20.04 Zrédio we2 Zew1 |3 = DI2 3=DI2 3=DI2 3=DI2 3=DI2
20.05 Zrédfo we3 Zew1 |0 = Zawsze 0 = Zawsze 4=DI3 0 = Zawsze 0 = Zawsze
wytgczone wytgczone wytgczone wyfgczone
20.06 Komendy Zew2 |0 = Nie 0 = Nie 0 = Nie 0 = Nie 0 = Nie
wybrano wybrano wybrano wybrano wybrano
20.08 Zrédio wet Zew2 |0 = Zawsze 0 = Zawsze 0 = Zawsze 0 = Zawsze 0 = Zawsze
wytgczone wytgczone wytgczone wytgczone wytgczone
20.09 Zrédfo we2 Zew?2 |0 = Zawsze 0 = Zawsze 0 = Zawsze 0 = Zawsze 0 = Zawsze
wytgczone wytgczone wytgczone wytgczone wytfgczone
20.12 Zrédio zezwole- |1 = Wybrano |1 = Wybrano |1= Wybrano |7 = DI6 7=DI6
nia na bieg 1
22.11 W. zad. pred. 1 1 = Skalowane |1 = Skalowane |1 = Skalowane |1 = Skalowane |15 = Potencjo-
Zew1 Al1 Al1 Al1 Al1 metr silnika
22.18 W. zad. pred. 1 0 = Zero 0 = Zero 0 = Zero 0 = Zero 0 = Zero
Zew2
22.22 Wybor statej 4=DI3 4=DI3 5=Dl4 4=DI3 6 =DI5
predko$ci 1
22.23 Wybor statej 5=Dl4 5=Dl4 6 =DI5 5=Dl4 0 = Zawsze
predko$ci 2 wyfgczone
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96.04 Wybor makra 2= 3= 14 = 15 = 16 =
Recznie/auto- | Reczne/PID PID Panel PID PFC
matycznie

10.24 Zrédio RO1 2 = Gotowos$¢ |2 = Gotowos$¢ |2 = Gotowos$¢ |2 = Gotowos$¢ |7 = Pracuje
do pracy do pracy do pracy do pracy

10.27 Zrédio RO2 7 = Pracuje 7 = Pracuje 7 = Pracuje 7 = Pracuje 15 = Bfad (-1)

10.30 Zrédio RO3 15=Bfad (-1) |15=Bfad (-1) |15=Bfad (-1) |15=Bfad (-1) |46 = PFC2

12.20 Al1 skal. do 50,000 50,000 50,000 50,000 50,000

maks. Al1

13.12 Zrédto AO1 2 = Czestotliwosc¢ | 2 = Czestotliwosé | 2 = Czestotliwosé |2 = Czestotliwosé |2 = Czestotliwosé
wyjéciowa wyjéciowa wyjéciowa wyjéciowa wyjéciowa

13.18 Maks. zrédta AO1 50,0 50,0 50,0 50,0 50,0

19.11 Wybér 5=DI3 4=DI2 0= Zewt 0= Zew? 5=DI3

Zew1/Zew2

20.01 Komendy Zew1 |2 = Wel: start; |1 = Wef1: start |1=We1:start |1=We1:start |1=We1: start
We2: kierunek

20.03 Zrédto wel Zew1 |2 = DI1 2=DI1 2=DI1 2=DI1 2=DI1

20.04 Zrédio we2 Zew1 |3 = DI2 0 = Zawsze 0 = Zawsze 0 = Zawsze 0 = Zawsze

wytgczone wytgczone wytgczone wytgczone

20.05 Zrodio we3 Zew1 |0 = Zawsze 0 = Zawsze 0 = Zawsze 0 = Zawsze 0 = Zawsze
wytgczone wytgczone wytgczone wytgczone wytgczone

20.06 Komendy Zew2 |2 = Wef: start; |1 = Wef1: start |0 = Nie 0 = Nie 1= Wef: start
We2: kierunek wybrano wybrano

20.08 Zrédio wet Zew2 |7 = DI6 7=DI6 0 = Zawsze 0 = Zawsze 7=DI6

wytgczone wytgczone

20.09 Zrédio we2 Zew?2 |6 = DI5 0 = Zawsze 0 = Zawsze 0 = Zawsze 0 = Zawsze

wytgczone wytgczone wytgczone wytgczone
20.12 Zrédto zezwole- |5 = DI4 6 =DI5 6 =DI5 6 =DI5 3=DI2
nia na bieg 1

22.11 W. zad. pred. 1 1 = Skalowane |1 = Skalowane |16 = PID 16 = PID 1 = Skalowane
Zew1 Al1 Al1 Al1

22.18 W. zad. pred. 1 2 = Skalowane |16 = PID 0 = Zero 0 = Zero 16 = PID
Zew2 Al2

22.22 Wybor statej 0 = Zawsze 4=DI3 5=Dl4 5=Dl4 0 = Zawsze

predkosci 1 wytgczone wytgczone

22.23 Wybor statej 0 = Zawsze 5=DIl4 0 = Zawsze 0 = Zawsze 0 = Zawsze

predkosci 2 wytgczone wytgczone wytgczone wytgczone
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96.04 Wybor makra 4 = ABB ograniczone, 2-przewodowe

10.24 Zrédio RO1 2 = Gotowo$¢ do pracy

10.27 Zrédio RO2 7 = Pracuje

10.30 Zrédio RO3 15 = Bigd (-1)

12.20 Al1 skal. do maks. Al1 50,000

13.12 Zrédio AO1 3 = Czestotliwo$¢ wyjsciowa

13.18 Maks. zrédfa AO1 50,0

19.11 Wybér Zew1/Zew2 0=Zew1

20.01 Komendy Zew1 1= Wef: start

20.03 Zrédto wet Zew1 2=DI1

20.04 Zrédto we2 Zew1 0 = Zawsze wytgczone

20.05 Zrédto we3 Zew1 0 = Zawsze wytgczone

20.06 Komendy Zew2 0 = Nie wybrano

20.08 Zrédio wet Zew2 0 = Zawsze wytgczone

20.09 Zrédto we2 Zew2 0 = Zawsze wyfgczone

20.12 Zrédito zezwolenia na bieg 1 1= Wybrano

22.11 W. zad. pred. 1 Zew1 18 = Panel sterowania (zapisana
warto$¢ zadana)

22.18 W. zad. pred. 1 Zew2 0 = Zero

22.22 Wybér statej predkosci 1 3=DI2

22.23 Wyb6r statej predkosci 2 0 = Zawsze wytgczone
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96.04 Wyb6r makra 1= 17 = "= 12= 13=
ABB standard | ABB stan- 3-przewodo- |Alternatywne |Potencjometr
dard (wektor) |we silnika
22.71 Funkcja 0= 0= 0= 0= 1= Wigczone
potencjom. silnika | Nieaktywne Nieaktywne Nieaktywne Nieaktywne g’g;g;mi’;’i,‘/’ﬁg
czeniu zasilania)
22.73 Zrédio gérne 0= 0= 0= 0= 4=DI3
potencyj. silnika Nieuzywany Nieuzywany Nieuzywany Nieuzywany
22.74 Zrédio dolne 0= 0= 0= 0= 5=DI4
potencj. silnika Nieuzywany Nieuzywany Nieuzywany Nieuzywany
23.11 Wybor zestawu |6 = DI5 6 =DI5 0 = Czas 6 =DI5 0 =Czas
ramp przysp./zwaln. przysp./zwaln.
1 1
28.11 W. zad. czest. 1 |1 = Skalowane |1 = Skalowane |1 = Skalowane |1 = Skalowane |15 = Potencjo-
Zewl Al1 Al1 Al1 Al1 metr silnika
28.15 W. zad. czest. 2 |0 = Zero 0 = Zero 0 = Zero 0 = Zero 0 = Zero
Zew1
28.22 Wybbr statej 4=DI3 4=DI3 5=Dl4 4=DI3 6=DI5
czestotliw. 1
28.23 Wybbr statej 5=DI4 5=DI4 6 =DI5 5=DI4 0 = Zawsze
czestotliw. 2 wytgczone
28.71 Wybor ust. rampy |6 = DI5 6 =DI5 0= Czas 6 =DI5 0= Czas
czest. przysp./zwaln. 1 przysp./zwaln. 1
40.07 Tryb pracy regula-|0 = Wyt. 0= Wyt 0= Wyt 0= Wyt 0= Wyt
tora PID procesu
40.16 Zest. 1: zrédfo 11 =Al1, 11 =Al1, 11 =Al1, 11 =Al1, 11 =Al1,
nastawy 1 procent procent procent procent procent
40.17 Zest. 1: zrédfo 0 = Nie 0 = Nie 0 = Nie 0 = Nie 0 = Nie
nastawy 2 wybrano wybrano wybrano wybrano wybrano
40.19 Zest. 1: wybor 0 = Nie 0 = Nie 0 = Nie 0 = Nie 0 = Nie
wewn. nast. 1 wybrano wybrano wybrano wybrano wybrano
40.20 Zest. 1: wybor 0 = Nie 0 = Nie 0 = Nie 0 = Nie 0 = Nie
wewn. nast. 2 wybrano wybrano wybrano wybrano wybrano
40.32 Zest. 1: 1,00 1,00 1,00 1,00 1,00
wzmochnienie
40.33 Zest. 1: czas 60,0 60,0 60,0 60,0 60,0
catkowania
76.21 Konfiguracja PFC |0 = Wyt. 0= Wyt 0= Wyt. 0= Wyt 0= Wyt
76.25 Liczba silnikow 1 1 1 1 1
76.27 Maksymalna 1 1 1 1
dopuszczalna liczba
silnikéw
99.04 Tryb sterowania |1 = Skalarny |0 = Wektorowy |1 = Skalarny |1 = Skalarny |1 = Skalarny

silnikiem
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96.04 Wybo6r makra 2= 3= 14 = 15= 16 =
Recznie/auto- | Reczne/PID PID Panel PID PFC
matycznie

22.71 Funkcja 0= 0= 0= 0= 0=

potencjom. silnika | Nieaktywne Nieaktywne Nieaktywne Nieaktywne Nieaktywne

22.73 Zrédio gérne 0= 0= 0= 0= 0=

potencj. silnika Nieuzywany Nieuzywany Nieuzywany Nieuzywany Nieuzywany
22.74 Zrédfo dolne 0= 0= 0= 0= 0=
potenc;. silnika Nieuzywany Nieuzywany Nieuzywany Nieuzywany Nieuzywany
23.11 Wybor zestawu |0 = Czas 0 = Czas 0 = Czas 0 = Czas 0 = Czas
ramp przysp./zwaln. |przysp./zwaln. |przysp./zwaln. |przysp./zwaln. |przysp./zwaln.
1 1 1 1 1
28.11 W. zad. czest. 1 |1 = Skalowane |1 = Skalowane |16 = PID 16 = PID 1 = Skalowane
Zew1 Al1 Al1 Al1
28.15 W. zad. czest. 2 |2 = Skalowane |16 = PID 0 = Zero 0 = Zero 16 = PID
Zew1 Al2

28.22 Wybor statej 0 = Zawsze 4=DI3 5=Dl4 5=DIl4 0 = Zawsze

czestotliw. 1 wytgczone wyfgczone

28.23 Wybor statej 0 = Zawsze 5=DI4 0 = Zawsze 0 = Zawsze 0 = Zawsze

czestotliw. 2 wytgczone wytgczone wytgczone wytfgczone

28.71 Wybor ust. rampy |0 = Czas 0= Czas 0= Czas 0= Czas 0= Czas

czest. przysp./zwaln. 1 |przysp./zwaln. 1 |przysp./zwaln. 1 | przysp./zwaln. 1 | przysp./zwaln. 1

40.07 Tryb pracy regula-|0 = Wyt. 2 = Wt gdy prze- |2 = Wt gdy prze- |2 = Wi gdy prze- |2 = WA gdy prze-

tora PID procesu miennik pracuje | miennik pracuje | miennik pracuje | miennik pracuje

40.16 Zest. 1: zrodfo 11 =Al1, 11 =Al1, 11 =Al1, 13 = Panel 11 =Al1,

nastawy 1 procent procent procent sterowania procent

40.17 Zest. 1: zrédfo 0 = Nie 0 = Nie 2= Wewnetrzna |0 = Nie 0 = Nie

nastawy 2 wybrano wybrano nastawa wybrano wybrano

40.19 Zest. 1: wybor 0 = Nie 0 = Nie 3=DI2 0 = Nie 0 = Nie

wewn. nast. 1 wybrano wybrano wybrano wybrano

40.20 Zest. 1: wybor 0 = Nie 0 = Nie 4=DI3 0 = Nie 0 = Nie

wewn. nast. 2 wybrano wybrano wybrano wybrano

40.32 Zest. 1: 1,00 1,00 1,00 1,00 2,50

wzmocnienie

40.33 Zest. 1: czas 60,0 60,0 60,0 60,0 3,0

catkowania

76.21 Konfiguracja PFC |0 = Wyt 0= Wyt. 0= Wyt. 0= Wyt 2=PFC

76.25 Liczba silnikéw 1 1 1 1 2

76.27 Maksymalna 1 1 1 1 2

dopuszczalna

99.04 Tryb sterowania |1 = Skalarny |1= Skalarny |1= Skalarny |1 = Skalarny |1 = Skalarny

silnikiem
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96.04 Wybor makra 4 = ABB ograniczone, 2-przewodowe

22.71 Funkcja potencjom. silnika 0 = Nieaktywne

22.73 Zrédio gére potencj. silnika 0 = Nieuzywany

22.74 Zrédto dolne potencj. silnika 0 = Nieuzywany

28.11 W. zad. czest. 1 Zew1 18 = Panel sterowania (zapisana
warto$¢ zadana)

28.15 W. zad. czest. 2 Zew1 0 = Zero

28.22 Wybor statej czestotliw. 1 3=DI2

28.23 Wybor statej czestotliw. 2 0 = Zawsze wytgczone

28.71 Wybor ust. rampy czest. 0 = Czas przysp./zwaln. 1

40.07 Tryb pracy regulatora PID procesu 0= Wyt

40.08 Zest. 1: zrédto sprz. zwrt. 1 0 = Nie wybrano

40.16 Zest. 1: zrédfo nastawy 1 0 = Nie wybrano

40.17 Zest. 1: zrédfo nastawy 2 0 = Nie wybrano

40.19 Zest. 1: wybor wewn. nast. 1 0 = Nie wybrano

40.20 Zest. 1: wybor wewn. nast. 2 0 = Nie wybrano

40.32 Zest. 1: wzmocnienie 1,00

40.33 Zest. 1: czas catkowania 60,0

41.08 Zest. 2: zrédto sprz. zwrt. 1 0 = Nie wybrano

41.16 Zest. 2: zrédfo nastawy 1 0 = Nie wybrano

50.01 Wiaczenie FBA A 1= Wigcz

58.01 Protokét wt. 0 = Brak

71.08 Zrédto sprzezenia zwr. 1 0 = Nie wybrano

71.16 Zrédfo nastawy 1 0 = Nie wybrano
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96.04 Wyb6r makra 4 = ABB ograniczone, 2-przewodowe
76.21 Konfiguracja PFC 0= Wyt

76.25 Liczba silnikéw 1

76.27 Maksymalna dopuszczalna liczba silnikow |1




Funkcje programu 105

Funkcje programu

Co zawiera ten rozdziat

W tym rozdziale opisano najwazniejsze funkcje programu sterujacego, sposob ich
uzycia i programowania. Zawiera on tez oméwienie lokalizacji sterowania i trybéw

pracy.

Sterowanie lokalne a sterowanie zewnetrzne

Przemiennik czestotliwosci ACS480 ma dwa gtdwne miejsca sterowania: zewnetrzne
i lokalne. Miejsce sterowania jest wybierane za pomoca klawisza Loc/Rem na panelu
sterowania lub w programie komputerowym do obstugi przemiennika.
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Przemiennik czestotliwosci

F e . = — =
LSS | Sterowanie zewnetrzne
) " Sterownik PLC
______ —} Welwy (= Programmable Logic|

Sterowanie lokalne | Controller, programowal—I

ny sterownik logiczny)

I I
: + : o =(2 Interfejs wbudowa- I L I I I |
1 ! nej magistrali komu-
[ [ %‘@k AA“ _ | nikacyjnej |
y | |
I I Adapter komunikacyjny
| Panel sterowania lub narzedzie | I (Fox) I
| Drive Composer zainstalowane | | |
na komputerze (opcjonalnie)
L— — — — — — - I I
L o — —_ = |

) Dodatkowe wejscia/wyjscia mozna dodag, instalujgc opcjonalny modut rozszerzen we/wy
w gniezdzie przemiennika czestotliwosci.

Sterowanie lokalne

Komendy sterujgce sg wydawane z klawiatury panelu sterowania lub z komputera z
oprogramowaniem Drive Composer, gdy przemiennik czestotliwosci jest w trybie ste-
rowania lokalnego. Tryby sterowania predkoscig i momentem sg dostepne w trybie
wektorowym sterowania silnikiem. Tryb czestotliwosci jest dostepny, gdy jest uzy-
wany tryb skalarny sterowania silnikiem (patrz parametr 79.16).

Sterowanie lokalne jest uzywane przede wszystkim podczas procesu uruchomienia
urzadzenia badz dokonywania na nim prac konserwacyjnych. Gdy uzywane jest ste-
rowanie lokalne, panel sterowania ma zawsze pierwszenstwo przed zewnetrznymi
zrodtami sygnatéw sterujgcych. Aby zapobiec zmianie miejsca sterowania na lokalne,
mozna uzy¢ parametru 19.77.

Uzytkownik moze przy uzyciu parametru (49.05) okresli¢, w jaki sposob przemiennik
czestotliwosci reaguje na przerwe w komunikacji z panelem sterowania lub progra-
mem komputerowym. (Parametr ten nie ma wptywu na sterowanie zewnetrzne).

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 19.16 Tryb sterowania lokalnego...19.17 Sterowanie lokalne wyt.
(str. 232) i 49.05 Reakcja na utrate komunik. (str. 377).

Zdarzenia: -
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Sterowanie zewnetrzne

Gdy przemiennik czestotliwosci jest sterowany zewnetrznie (zdalnie), polecenia ste-
rowania sg podawane przez:

» zaciski we/wy (wejscia cyfrowe i analogowe) lub opcjonalne moduty rozszerzen
we/wy;

 interfejs magistrali komunikacyjnej (przez interfejs wbudowanej magistrali komu-
nikacyjnej lub opcjonalny modut adaptera komunikacyjnego).

Dostepne sg dwa zewnetrzne miejsca sterowania, Zew1 i Zew2. Uzytkownik moze
wybrac zrodta polecen startu i stopu oddzielnie dla kazdej lokalizacji w menu Usta-
wienia (Menu — Ustawienia — Start, stop wartos¢ zadana) lub przy uzyciu para-
metrow ustawien 20.07...20.10. Dla kazdej lokalizacji mozna wybra¢ oddzielny tryb
sterowania, co pozwala na szybkie przetgczanie sie miedzy réznymi trybami pracy,
na przyktad migedzy sterowaniem predkoscig i momentem. Wybér miedzy lokalizacjg
ZEW1 i ZEW2 jest dokonywany przez dowolne Zrédto binarne, takie jak wejscie
cyfrowe lub stfowo sterowania magistrali komunikacyjnej (Menu — Ustawienia —
Start, stop, stowo sterowania lub parametr 719.77). Zrodto wartosci zadanej mozna
wybraé¢ oddzielnie dla kazdego trybu pracy.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 20.01 Komendy Zew1...20.10 Zrédto we3 Zew2 (str. 232) i 19.11 Wybor
Zew1/Zew?2 (str. 230).

Zdarzenia: -

Funkcja btedu komunikacji

Funkcja btedu komunikacji zapewnia ciagtos¢ procesu bez przerw. W przypadku
utraty komunikacji przemiennik czestotliwosci automatycznie zmienia miejsce stero-
wania z ZEW1 na ZEW2. Umozliwia to sterowanie procesem na przyktad przy uzyciu
regulatora PID przemiennika czestotliwosci. Po przywréceniu pierwotnego miejsca
sterowania przemiennik czestotliwosci przetgcza automatycznie sterowanie z powro-
tem na sie¢ komunikacyjng (ZEW1).
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Schemat blokowy: Wybér ZEW1/ZEW2 dla sterowania predkoscia

Funkcja

W. zad. gr@d. 1
Zew1 lub funkcja
matematyczna
W. zad. pred. 1
Zewt i W. zad.
pred. 2 Zew1

22.13

Funkcja

Wejscie 1 — W. zad. pred. 1
Wejscie 2 —{ Zew1
Wejscie 3 | 22.11
Wejscie 1 — W. zad. pred. 2
Wejscie 2 — Zew1
Wejscie 3 —{ 22.12
Wejscie 1 — W. zad. pred. 1
Wejscie 2 — Zew?2
Wejécie 3 —{22.18
Wejscie 1 — W, zad. pred. 2
Wejscie 2 — Zew?2
Wejscie 3 — 22.19

W. zad. pred. 1
Zew?2 lub funkcja
matematyczna
W. zad. pred. 1
Zew2i W. zad.
pred. 2 Zew2

22.20

Zew1
Wybierz
Wartos$¢
G —domysina =
Zew1
19.11
Wyb6r Zew1/Zew?2
ZEW2

Schemat blokowy: Wybér ZEW1/ZEW2 dla sterowania czestotliwoscia

Wejscie 1 — W. zad. czest. 1 Funkcja
Wejscie 2 — Zew1 W. zad. czest. 1
Wejscie 3 __| 28.11 ZewT1 lub funkcja
matematyczna
. W. zad. czest. 1
Wejscie 1 — W, zad. czest. 2 Zew1 i W. zad.
Wejscie 2 —{ Zew1 czest. 2 Zew1
Wejscie 3 — 1 28.12 28.13
Wejscie 1 — W. zad. czest. 1 Funkcja
Wejscie 2 —{ Zew?2 W. zad. czest. 1
Wejscie 3 | 28.15 Zew? lub funkcja
matematyczna
e W. zad. czest. 1
Wejscie 1 — W, zad. czest. 2 Zew?2i W. zad.
Wejscie 2 — Zew?2 czest. 2 Zew?2
Wejscie 3 — 28.16 28.17

Zewl
Wybierz
Warto$¢
G —domysina =
Zew1
19.11
Wyboér Zew1/Zew2
ZEW2
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Schemat blokowy: Zrédto zezwolenia na bieg dla lokalizacji Zew1

Ponizszy rysunek pokazuje parametry wyboru zrédta sygnatu zezwolenia na bieg dla

zewnetrznej lokalizacji sterowania Zew1.

Wybierz

Zew1
6 — Bieg

0 Nie wybrano

1 Wybrano

DI1 DIt

I;IG DI6
i SV
FBAA MCW bit 3

Fieldbus Adapter, adapter

20.12

komunikacyjny Timer tgczony 1...3

Funkcja czasowa
Nadzor 1...3

Nadzér
Inny [bit]

Bit w parametrze

Ustawienia i diagnostyka

Menu — Ustawienia gtéwne — Start, stop, wartos¢ zadana — Drugie miejsce
sterowania; Menu — Ustawienia gtlébwne — Start, stop, wartos¢ zadana

Parametry: 19.11 Wybér Zew1/Zew?2 (str. 230) i 20.01 Komendy Zew1...20.10 Zrédfo

we3 Zew?2 (str. 232).

Zdarzenia: -
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Tryby pracy przemiennika czestotliwosci

Przemiennik czestotliwosci moze pracowac w wielu trybach z réznymi typami warto-
$ci zadanych. Tryb mozna wybra¢ dla kazdego miejsca sterowania (lokalne, Zew1 i

Zew?2) w grupie parametréw 19 Tryb pracy. Ponizej znajduje sie oméwienie réznych
typéw wartosci zadanej i taricuchéw sterowania.

PID
|
rFr--=-=-=-=-=-=-=-=-x L -l - - 1

Wartosé zadana Wartos¢ zadana Wartos¢ zadana

momentu predkosci czestotliwosci

Grupa parametréw 26 Grupa parametrow 22 Grupa parametrow 28

tancuch wart. zad. Wybor wart. zadanej tarcuch w. zad.

momentu predkosci czestotliwosci

Tryb wektorowy sterowania | Tryb skalarny sterowania
silnikiem silnikiem

Kontroler momentu Kontroler czestotliwosci

Ponizej przedstawiono szczegoétowg reprezentacje typow wartosci zadanych i tancu-
chow sterowania. Numery stron kierujg do szczegétowych schematéw w rozdziale
Diagramy tanicucha sterowania.
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Wybor zrédta nastawy i sprzezenia
zwrotnego regulatora PID procesu

(str. 560)

7

Regulator PID procesu
(str. 567)

Wartos¢ zadana momentu

Wartos¢ zadana predkosci

Wartos¢ zadana

Wybér i modyfikowanie zrédta Wybér zrédia | czestotliwosci
(str. 557) (str. 552) Wybdr i modyfikowanie zrodta
(str. 550...551)
Ay 4

Wybér Zrédta wartosci
zadanej predkosci Il
(str. 553)

7

Rampa i krzywa wartosci
zadanej predkosci
(str. 554)

L

Obliczanie btedu predkosci
(str. 555)

Kontroler predkosci
(str. 556)

Vi

Wybér wartosci zadanej dla
kontrolera momentu
(str. 557)

7

Ograniczanie momentu
(str. 559)

Tryb wektorowy sterowania
silnikiem

Tryb skalarny sterowania
silnikiem

Kontroler momentu

Kontroler czestotliwosci
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Tryb sterowania predkoscia

Silnik dgzy do warto$ci zadanej predkosci podanej do przemiennika czestotliwosci.
Ten tryb moze korzystac¢ z szacowanej predkosci uzywanej jako sprzezenie zwrotne.

Tryb sterowania predkoscig jest dostepny przy sterowaniu lokalnym i zewnetrznym.
Jest on obstugiwany tylko w trybie wektorowego sterowania silnikiem.

Sterowanie predkoscig uzywa tancucha wartosci zadanej predkosci. Wartos¢ zadang
predkosci mozna wybra¢ za pomocg parametréw w grupie 22 Wybdr wart. zadanej
predkosci na stronie 2517.

Ustawienia i diagnostyka

Grupa parametrow: 22 Wybér wart. zadanej predkosci (str. 251).

Zdarzenia: -

Tryb sterowania momentem

Silnik dazy do wartosci zadanej momentu podanej do przemiennika czestotliwosci.
Tryb sterowania momentem jest dostepny przy sterowaniu lokalnym i zewnetrznym.
Jest on obstugiwany tylko w trybie wektorowego sterowania silnikiem.

Sterowanie momentem uzywa tancucha warto$ci zadanej momentu. Warto$¢ zadang
momentu nalezy wybraé przy uzyciu parametréw w grupie 26 tafricuch wart. zad.
momentu na stronie 272.

Ustawienia i diagnostyka

Grupa parametrow: 26 tancuch wart. zad. momentu (str. 272)

Zdarzenia: -

Tryb sterowania czestotliwoscia

Silnik dgzy do warto$ci zadanej czestotliwo$ci podanej do przemiennika czestotliwo-
$ci. Sterowanie czestotliwoscig jest dostepne zaréwno przy sterowaniu lokalnym, jak
i zewnetrznym. Jest ono obstugiwane tylko w skalarnym trybie sterowania silnikiem.

Sterowanie czestotliwoscig uzywa fancucha wartosci zadanej czestotliwosci. Wartos¢
zadang czestotliwosci mozna wybra¢ za pomocg parametréw w grupie 28 taricuch w.
zad. czestotliwo$ci na stronie 277.

Ustawienia i diagnostyka

Grupa parametrow: 28 taricuch w. zad. czestotliwosci (str. 277)

Zdarzenia: -
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Specjalne tryby sterowania

Oprécz wyzej wspomnianych trybdw sterowania dostepne sg nastepujace tryby spe-
cjalne:

Sterowanie PID dla procesu. Wiecej informacji mozna znalez¢ w sekcji Regulacja
PID zmiennej procesowej (strona 129).

Tryby awaryjnego zatrzymywania OFF1 i OFF3: Przemiennik czestotliwosci prze-
prowadza zatrzymanie zgodnie ze zdefiniowang rampg zwalniania, po czym
zatrzymuje modulowanie.

Tryb biegu prébnego: Po aktywowaniu sygnatu biegu prébnego przemiennik cze-
stotliwosci jest uruchamiany i nastepuje przyspieszenie do zdefiniowanej predko-
Sci. Wiecej informacji mozna znalez¢ w sekcji Bieg probny (strona 150).
Magnesowanie wstepne: magnesowanie DC silnika przed uruchomieniem. Wie-
cej informacji mozna znalez¢ w sekcji Magnesowanie wstepne (strona 146).

Trzymanie pragdem DC: zablokowanie wirnika przy predkosci bliskiej zeru w cza-
sie jego normalnej pracy. Wiecej informacji mozna znalez¢ w sekcji Trzymanie DC
(strona 147).

Nagrzewanie wstepne (nagrzewanie silnika): silnik pozostaje ciepty po zatrzyma-
niu przemiennika czestotliwosci. Wiecej informacji mozna znalez¢ w sekgc;ji
Nagrzewanie wstepne (nagrzewanie silnika) (strona 148).

Ustawienia i diagnostyka

Grupy parametréow: 06 Sfowa sterowania i stanu (str. 190), 20 Start/stop/kierunek
(str. 232), 22 Wyboér wart. zadanej predkosci (str. 251), 23 Rampa wart. zad. predko-
Sci (str. 261 i 40 PID procesu: zestaw 1 (str. 343).

Zdarzenia: -
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Konfigurowanie i programowanie przemiennika
czestotliwosci

Program sterujgcy przemiennika czestotliwosci odpowiada za wykonywanie gtow-
nych funkcji sterujgcych, w tym funkcji umozliwiajgcych sterowanie predkoscia,
momentem i czestotliwoscig oraz funkcji uktadu logicznego przemiennika czestotli-
wosci (uruchamianie/zatrzymywanie), interfejsu we/wy, sprzezenia zwrotnego, komu-
nikacji i zabezpieczen. Funkcje programu sterujgcego mozna konfigurowag i
programowac za pomocg parametrow.

Program sterujacy przemiennikiem

Sterowanie predkoscig

Sterowanie momentem

Sterowanie czestotliwoscig

Regulator PID

Uktad logiczny przemiennika czestotliwosci
Interfejs we/wy

Interfejs magistrali komunikacyjnej
Zabezpieczenia

Konfigurowanie za pomoca parametrow

Parametry konfigurujg wszystkie standardowe operacje przemiennika czestotliwosci i
mozna je ustawi¢ za pomoca:

* panelu sterowania — opis tej czynnosci zawiera rozdziat Panel sterowania;

* narzedzia komputerowego Drive Composer — opis tej czynnosci zawiera podrecznik
uzytkownika narzedzia Drive Composer (SAUA0000094606, w jezyku angielskim);

+ interfejsu magistrali komunikacyjnej — opis tej czynnosci zawierajg rozdziaty Ste-
rowanie przez magistrale komunikacyjng za posrednictwem wbudowanego inter-
fejsu komunikacyjnego EFB i Sterowanie przez magistrale komunikacyjng za
poSrednictwem adaptera komunikacyjnego.

Wszystkie ustawienia parametréw sg automatycznie zapisywane w pamieci trwatej prze-
miennika czestotliwosci. Jesli jednak w przypadku jednostki sterujgcej przemiennika cze-
stotliwosci uzywane jest zasilanie zewnetrzne +24 V DC, firma ABB zaleca, aby po
wprowadzaniu jakichkolwiek zmian w parametrach wymusi¢ ich zapisanie przed wytgcze-
niem jednostki sterujgcej poprzez uzycie parametru 96.07 Reczny zapis parametrow.

W razie konieczno$ci mozna przywréci¢ wartosci domys$ine parametréow za pomocg
parametru 96.06 Przywrécenie parametrow.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 96.06 Przywrdcenie parametrow...96.07 Reczny zapis parametrow
(str. 413).

Zdarzenia: -
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Programowanie adaptacyjne

Tradycyjna metoda sterowania dziataniem przemiennika czestotliwosci polega na
uzywaniu parametréw. Jednak standardowe parametry majg ustalony zestaw opcji do
wyboru (zakres ustawien). Aby méc dodatkowo dostosowac dziatanie przemiennika
czestotliwosci, mozna utworzy¢ program adaptacyjny przy uzyciu zestawu blokéw
funkcyjnych.

Narzedzie Drive composer pro (wersja 1.10 lub nowsza, dostepna oddzielnie) jest
wyposazone w funkcje programowania adaptacyjnego z graficznym interfejsem uzyt-
kownika stuzgcym do budowania niestandardowego programu. Bloki funkcyjne obej-
mujg zwykle uzywane funkcje arytmetyczne i logiczne oraz na przyktad bloki wyboru,
poréwnania i timera.

Jako dane wejsciowe programu moga by¢ uzywane wejscia fizyczne, informacje o
stanie przemiennika czestotliwosci, wartosci aktualne, state i parametry. Dane wyj-
Sciowe programu mogg by¢ uzywane na przyktad jako sygnat startu, zdarzenie
zewnetrzne lub warto$¢ zadana albo by¢ potgczone z wyjsciami przemiennika cze-
stotliwosci. W ponizszej tabeli znajduje sie lista dostepnych wejs¢ i wyjsé.

W przypadku podigczenia wyjscia programu adaptacyjnego do parametru wyboru
bedgcego wskaznikiem, parametr wyboru bedzie zabezpieczony przed zapisem.

Przykitad

Jesli parametr 31.01 Zrédlo zdarzenia zewn. 1 jest potgczony z wyjsciem bloku pro-
gramowania adaptacyjnego, warto$¢ parametru jest wyswietlana jako Program ada-
ptacyjny w panelu sterowania lub narzedziu komputerowym. Parametr jest
zabezpieczony przed zapisem (czyli nie mozna zmieni¢ wyboru).

Stan programu adaptacyjnego pokazuje parametr 07.30 Stan programu adapt.. Pro-
gram adaptacyjny moze zostac¢ wytgczony przy uzyciu parametru 96.70 Wytacz prog.
adaptacyjny.

Wiecej informacji zawiera podrecznik Adaptive programming application guide
(3AXD50000028574 [j. ang].

Wejscia dostepne dla programu adaptacyjnego

Wejscie | Zréadto

We/Wy

D1 10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 0
DI2 10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1
DI3 10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 2
Di4 10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3
DI5 10.02 Stan DI po opbznieniach, bit 4
DI6 10.02 Stan DI po opd6znieniach, bit 5
Al1 12.11 Warto$c¢ aktualna Al1

Al2 12.21 Wartosc¢ aktualna Al2
Sygnaty aktualne

Predkos¢ silnika 01.01 Uzyta predko$c¢ silnika
Czestotliwo$¢ wyjéciowa 01.06 Czestotliwosc wyjsciowa
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Wejscia dostepne dla programu adaptacyjnego

Wejscie

Zrédfo

Prad silnika

01.07 Prad silnika

Moment silnika

01.10 Moment silnika

Moc na wale silnika

01.17 Moc na wale silnika

Stan
Wigczone 06.16 Stowo stanu 1 przemien., bit 0
Przerwane 06.16 Stowo stanu 1 przemien., bit 1

Gotowos¢ do startu

06.16 Stowo stanu 1 przemien., bit 3

Wyt awaryjne

06.11 Gtéwne stowo stanu, bit 3

W punkcie pracy

06.11 Gtéwne stowo stanu, bit 8

Limitowanie

06.16 Stowo stanu 1 przemien., bit 7

Zew1 aktywne

06.16 Stowo stanu 1 przemien., bit 10

Zew?2 aktywne

06.16 Stowo stanu 1 przemien., bit 11

Magazyn danych

Magazyn danych 1 real32

47.01 Magazyn danych 1 real32

Magazyn danych 2 real32

47.02 Magazyn danych 2 real32

Magazyn danych 3 real32

47.03 Magazyn danych 3 real32

Magazyn danych 4 real32

47.04 Magazyn danych 4 real32

Wyjscia dostepne dla programu adaptacyjnego

Wyjscie [ Cel

We/Wy

RO1 10.24 Zrédto RO1

RO2 10.27 Zrédfo RO2

RO3 10.30 Zrédfo RO3

AO1 13.12 Zrédfo AO1

AO2 13.22 Zrédto AO2
Sterowanie startem

Wybér Zew1/Zew2 19.11 Wybor Zew1/Zew2

Zezwolenie na bieg 1

20.12 Zrodto zezwolenia na bieg 1

Polecenie Zew1 we1

20.03 Zrodto wel Zew1

Polecenie Zew1 we2

20.04 Zrodto we2 Zew?2

Polecenie Zew1 we3

20.05 Zrodto we3 Zew 1

Polecenie Zew2 we1

20.08 Zrodto wel Zew?2

Polecenie Zew2 we2

20.09 Zrodto we2 Zew?2

Polecenie Zew2 we3

20.10 Zrodto we3 Zew2

Resetowanie btedu

31.11 Wybor resetu btedu

Sterowanie predkoscia

Predko$¢ zadana Zew1

22.11 W. zad. pred. 1 Zew1

Proporcjonalne wzmocnienie predkosci

25.02 Proporc. wzmocnienie predk.

Czas catkowania predkosci

25.03 Czas catkowania predkos$ci

Czas przyspieszania 1

23.12 Czas przyspieszania 1

Czas zwalniania 1

23.13 Czas zwalniania 1

Sterowanie czestotliwo$ciag

Czestotliwo$¢ zadana Zew1

[28.11 W. zad. czest. 1 Zew1

Sterowanie momentem

Moment zadany Zew1

26.11 Zrédto wart. zad. momentu 1

Moment zadany Zew2

26.12 Zroédto wart. zad. momentu 2

Funkcja limitu

Minimalny moment 2

30.21 Zrédto min. momentu 2
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Wyjscia dostepne dla programu adaptacyjnego

Wyjscie Cel

Maksymalny moment 2 30.22 Zrédto maks. momentu 2
Zdarzenia

Zdarzenie zewnetrzne 1 31.01 Zrédto zdarzenia zewn. 1
Zdarzenie zewnetrzne 2 31.03 Zrédto zdarzenia zewn. 2
Zdarzenie zewnetrzne 3 31.05 Zrodto zdarzenia zewn. 3
Zdarzenie zewnetrzne 4 31.07 Zrédto zdarzenia zewn. 4
Zdarzenie zewnetrzne 5 31.09 Zrédto zdarzenia zewn. 5
Magazyn danych

Magazyn danych 1 real32 47.01 Magazyn danych 1 real32
Magazyn danych 2 real32 47.02 Magazyn danych 2 real32
Magazyn danych 3 real32 47.03 Magazyn danych 3 real32
Magazyn danych 4 real32 47.04 Magazyn danych 4 real32
Regulator PID procesu

Zestaw 1 nastawa 1 40.16 Zest. 1: Zrodto nastawy 1
Zestaw 1 nastawa 2 40.17 Zest. 1: zrodfo nastawy 2
Zestaw 1 sprzezenie zwrotne 1 40.08 Zest. 1: zrodto sprz. zwrt. 1
Zestaw 1 sprzezenie zwrotne 2 40.09 Zest. 1: zrédfo sprz. zwrt. 2
Zestaw 1: wzmocnienie 40.32 Zest. 1: wzmocnienie
Zestaw 1: czas catkowania 40.33 Zest. 1: czas catkowania
Zestaw 1: tryb $ledzenia 40.49 Zest. 1: tryb Sledzenia
Zestaw 1: warto$¢ zadana $ledzenia 40.50 Zest. 1: wyb6r $ledz. w. zad.

Formaty btedéw i kodéw pomocniczych programu adaptacyjnego

Format kodu pomocniczego:

[Bity 24-31: Numer stanu [ Bity 16-23: numer bloku | Bity 0-15: kod btedu |

Jesli numer stanu wynosi zero, ale numer bloku ma wartos¢, btad jest zwigzany z blo-
kiem funkcyjnym w programie podstawowym. Jesli numer stanu i numer bloku wyno-
szg zero, btad jest typu ogdlnego i nie jest zwigzany z okreslonym blokiem.

Patrz btgd 64A6.

Program sekwencyjny

Program adaptacyjny moze zawiera¢ czesci programu podstawowego i programow
sekwencyjnych. Program podstawowy dziata w sposéb ciggly, gdy program adapta-
cyjny jest w trybie uruchomienia. Dziatanie programu podstawowego jest zaprogra-
mowane przy uzyciu blokéw funkcyjnych oraz wejs¢ i wyjs¢ systemu.

Program sekwencyjny jest maszyng stanéw. Oznacza to, ze w danej chwili jest uru-
chomiony tylko jeden stan sekwencji programu. Program sekwencyjny mozna utwo-
rzy¢ dodajac stany i tworzac programy standw przy uzyciu tych samych elementow,
ktoére sg stosowane w programie podstawowym. Przejscia stanu programu sg realizo-
wane przez dodawanie wyjs¢ przejs¢ stanu do programéw stanéw. Reguty przejsé
standw sg programowanie przy uzyciu blokéw funkcyjnych.

Liczba aktywnych stanéw programu sekwencyjnego jest zawarta w parametrze 07.31
Stan sekwencji AP.
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Ustawienia i diagnostyka

Grupy parametréw: 01 Wartosci aktualne (str. 181), 06 Stowa sterowania i stanu
(str. 190), 07 Informacje systemowe (str. 196), 10 Standardowe DI, RO (str. 198),

12 Standardowe Al (str. 213), 13 Standardowe AO (str. 218), 19 Tryb pracy (str. 230),
20 Start/stop/kierunek (str. 232), 23 Rampa wart. zad. predkosci (str. 261), 25 Stero-
wanie predkoscig (str. 267), 26 tancuch wart. zad. momentu (str. 272), 30 Limity
(str. 289), 31 Funkcje btedu (str. 298), 40 PID procesu: zestaw 1 (str. 343), 47 Maga-
zyn danych (str. 375) i 96 System (str. 410).

Zdarzenia: 64A6 Program adaptacyjny (str. 490).
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Interfejsy sterowania

Programowalne wejscia analogowe

Jednostka sterujgca ma dwa programowalne wejscia analogowe. Za pomoca para-
metrow mozna niezaleznie ustawi¢ kazde wejscie jako wejscie pracujgce w trybie
napieciowym (0/2...10 V) lub prgdowym (0/4...20 mA). Kazde wejscie mozna filtro-
wac, odwracac i skalowac.

Ustawienia i diagnostyka
Grupa parametrow: 12 Standardowe Al (str. 213).

Zdarzenia: -

Programowalne wyjscia analogowe

Jednostka sterujgca ma dwa analogowe wyjscia prgdowe (0...20 mA). Za pomocg
parametru mozna ustawi¢ wyjscie analogowe 1 jako wyjscie pracujgce w trybie
napieciowym (0/2...10 V) lub prgdowym (0/4...20 mA). Wyjscie analogowe 2 zawsze
uzywa trybu pragdowego. Kazde wyjscie mozna filtrowaé¢, odwracac i skalowac.

Ustawienia i diagnostyka
Grupa parametrow: 13 Standardowe AO (str. 218).

Zdarzenia: -

Programowalne wejscia i wyjscia cyfrowe
Jednostka sterujgca ma sze$¢ wejs¢ cyfrowych.

Wejscie cyfrowe DI5 moze byé uzywane jako wejscie czestotliwosciowe. Na panelu
pokazywane sg tylko wiasciwe opcje do wyboru.

Ustawienia i diagnostyka

Grupy parametréow: 70 Standardowe DI, RO (str. 198) i 11 Standardowe DIO, FI, FO
(str. 207).

Zdarzenia: -

Programowalne wejscia i wyjscia czestotliwosciowe
Wejscie cyfrowe DI5 moze by¢ uzywane jako wejscie czestotliwosciowe.

Ustawienia i diagnostyka

Grupy parametréow: 70 Standardowe DI, RO (str. 198) i 11 Standardowe DIO, FI, FO
(str. 207).

Zdarzenia: -
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Programowalne wyjscia przekaznikowe

Jednostka sterujgca ma trzy wyjscia przekaznikowe. Za pomocg parametréw mozna
okresli¢ sygnat przekazywany przez wyjscia.

Ustawienia i diagnostyka

Grupa parametréw: 10 Standardowe DI, RO (str. 198).

Zdarzenia: -

Programowalne rozszerzenia we/wy

Wejscia i wyjscia mozna dodawacé przy uzyciu wielofunkcyjnego modutu rozszerzen
BIO-01 lub modutu rozszerzen wej$¢ cyfrowych. Modut jest instalowany w gniezdzie
opc;ji jednostki sterujgce;j.

W tabeli ponizej zawarto liczbe wej$é/wyj$¢ w jednostce podstawowej, module we/wy
standardowego wariantu przemiennika (RI110-01) i opcjonalnych modutach BIO-01 i
BREL-01.

Wejscia Wyijscia Wej.s'c!a/ Wejscia | Wyjscia Wyijscia
N wyjscia analo- analo- L.
Lokalizacja cyfrowe cyfrowe cyfrowe gowe gowe przekazni-
(DI) (DO) (DIO) (Al) (AO) kowe (RO)
Jednostka 2 - - - - 1
podstawowa
RI10-01 4 - - 2 2
BREL - - - - -
BIO-01 3 1 - 1 - -

Uwaga: grupa parametréw konfiguracji zawiera parametry umozliwiajgce wyswietla-
nie wartosci wejs¢ modutu rozszerzen. Tylko te parametry umozliwiajg uzywanie
wejs¢ modutu rozszerzen we/wy jako zrodet sygnatow.

Ustawienia i diagnostyka

Grupy parametréow: 70 Standardowe DI, RO (str. 198), 11 Standardowe DIO, FI, FO
(str. 207), 12 Standardowe Al (str. 213) i 13 Standardowe AO (str. 218).

Zdarzenia: -
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Sterowanie poprzez magistrale komunikacyjnag

Za posrednictwem interfejsow magistrali komunikacyjnej mozna podtgczy¢ przemien-
nik czestotliwosci do kilku réznych systeméw automatyki. Patrz rozdziaty Sterowanie
przez magistrale komunikacyjng za posrednictwem wbudowanego interfejsu komuni-
kacyjnego EFB (str. 499) i Sterowanie przez magistrale komunikacyjng za po$rednic-
twem adaptera komunikacyjnego (str. 531).

Ustawienia i diagnostyka

Grupy parametrow: 50 Adapter komunikacyjny (FBA) (str. 379), 51 FBA A: ustawienia
(str. 384), 52 FBA A: dane wej. (str. 385) i 53 FBA A: dane wyj. (str. 386) i 58 Whbud.
modut komunikacyjny (str. 387).

Zdarzenia: -

Sterowanie aplikacyjne

Rampy wartosci zadanej

Czasy ramp przyspieszania i zwalniania mozna ustawi¢ indywidualnie dla wartosci zada-
nych predkosci, momentu i czestotliwosci (Moment — Ustawienia gidwne — Rampy).

W przypadku wartosci zadanej predkosci i czestotliwosci rampy sg definiowane jako czas,
jaki zajmie przemiennikowi czestotliwosci przyspieszenie lub zwolnienie od zerowej szyb-
kosci lub czestotliwosci do wartosci zdefiniowanej za pomoca parametru 46.07 lub 46.02.
Uzytkownik moze przetaczac sie miedzy dwoma wstepnie skonfigurowanymi zestawami
ramp za pomocg zrodta binarnego, takiego jak wejsciowy sygnat cyfrowy. W przypadku
wartosci zadanej predkosci i czestotliwosci mozna réwniez sterowac ksztattem rampy.

W przypadku wartos$ci zadanej momentu rampy sg definiowane jako czas, jaki warto-
$ci zadanej zajmie zmiana migdzy zerem a znamionowym momentem silnika (para-
metr 01.30).

Zmienne nachylenie

Funkcja zmiennego nachylenia kontroluje nachylenie rampy predkosci podczas
zmiany wartosci zadanej. Dzieki tej funkcji mozna uzywac stale zmiennej rampy.
Patrz parametry 23.28 i 23.29.

Funkcja zmiennego nachylenia jest obstugiwana tylko w przypadku sterowania zdalnego.

Specjalne rampy przyspieszania/zwalniania

Czasy przyspieszania/zwalniania dla funkcji biegu probnego mozna zdefiniowac
osobno. Patrz sekcja Bieg probny (str. 150).

Istnieje mozliwo$¢ dostosowania wspotczynnika zmiany funkcji potencjometru silnika
(str. 135). Ten sam wskaznik ma zastosowanie w obu kierunkach.

Ponadto mozna zdefiniowa¢ rampe zwalniania na potrzeby funkcji zatrzymania awa-
ryjnego (tryb Off3).
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Ustawienia i diagnostyka

Menu — Ustawienia — Rampy

Parametry:

* Rampa wartosci zadanej predkosci: Parametry 23.11 Wybér zestawu
ramp...23.15 Czas zwalniania 2 (str. 261) i 46.01 Skalowanie predkoSci
(str. 372).

* Rampa wartosci zadanej momentu: Parametry 01.30 Skala momentu zna-
mion. (str. 183), 26.18 Czas wzrostu rampy mom. i 26.19 Czas spadku rampy
mom.(str. 275).

* Rampa warto$ci zadanej czestotliwosci: Parametry 28.71 Wyb6r ust. rampy
czest....28.75 Czestotliwo$c: czas zwaln. 2 (str. 285) i 46.02 Skalowanie cze-
stotliwosci (str. 372).

» Bieg probny: Parametry 23.20 Czas przysp. dla biegu prob. i 23.21 Czas
zwaln. dla biegu prob. (str. 263).

» Potencjometr silnika: Parametr 22.75 Czas rampy potencj. silnika (str. 260).

» Zatrzymanie awaryjne (tryb Off3): Parametr 23.23 Czas zatrz. awaryjnego
(str. 263).

* Zmienne nachylenie: Parametry 23.28 Zmienne nachylenie wt. (str. 264) i
23.29 Wskaznik zmiennego nachyl. (str. 264).

Zdarzenia: -

Stale predkosci/czestotliwosci

State predkosci i czestotliwo$ci sg zdefiniowanymi wstepnie wartosciami zadanymi,
ktére mozna aktywowac na przyktad przy uzyciu cyfrowych sygnatéw wejsciowych.
Istnieje mozliwos$¢ zdefiniowania maksymalnie 7 predkosci na potrzeby sterowania
predkoscig i 7 statych czestotliwosci na potrzeby sterowania czestotliwoscig.

OSTRZEZENIE: predkosci i czestotliwo$ci zastepujg normalne wartosci
zadane bez wzgledu na zrodto wartosci zadane;.

Ustawienia i diagnostyka

Menu — Ustawienia gtéwne — Start, stop, warto$¢ zadana — State czestotliwosci
Menu — Ustawienia gtéwne — Start, stop, warto$¢ zadana — State predkosci

Grupy parametrow: 22 Wybor wart. zadanej predko$ci (str. 251) i 28 tancuch w. zad.
czestotliwosci (str. 277).

Zdarzenia: -
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Predkosci/czestotliwosci krytyczne

Predkosci krytyczne mozna zdefiniowaé do zastosowania w aplikacjach, w przypadku
ktorych konkretne predkosci silnika lub zakresy predkosci sg niedopuszczalne, na
przyktad z powodu problemoéw zwigzanych z rezonansem mechanicznym.

Funkcja predkosci krytycznych zapobiega temu, aby warto$¢ zadana pozostata w
pasmie krytycznym przez zbyt diugi czas. Kiedy zmienna wartos¢ zadana (22.87 Akt.
wart. zad. predkosci 7) wchodzi w zakres krytyczny, wyjscie funkcji (22.01 Nieograni-
czona w.zad. predk.) zostaje zablokowane do momentu, gdy warto$¢ zadana opusci
zakres. Kazda natychmiastowa zmiana na wyjsciu jest wygtadzana przez funkcje
rampy w tahcuchu warto$ci zadane;.

Gdy przemiennik czestotliwosci ogranicza dozwolone predkosci/czestotliwosci wyj-
$ciowe, ogranicza je do bezwzglednie najnizszej predkosci krytycznej (predkosé kry-
tyczna niska lub czestotliwos¢ krytyczna niska) podczas przyspieszania od
zatrzymania, chyba ze warto$¢ zadana predkosci przekracza gérny limit predko-
Sci/czestotliwosci krytyczne;.

Ta funkcja jest rowniez dostepna na potrzeby sterowania silnikiem w trybie skalarnym
z czestotliwoscig jako wartoscig zadang. Wartos¢ wejsciowa tej funkcji jest wyswie-
tlana przy uzyciu parametru 28.96 Akt. w. zad. czestotl. 7.

Przykiad

Wentylator wibruje w zakresie 540...690 obr./min oraz 1380...1560 obr./min. Aby

przemiennik czestotliwosci pomijat te zakresy predkosci, nalezy:

» wlgczy¢ funkcje predkosci krytycznych. W tym celu nalezy ustawi¢ warto$¢ bitu 0
parametru 22.51 Funkcja predk. krytycznej i

» ustawic zakresy predkosci krytycznych w sposéb przedstawiony na rysunku poni-
zej.

22.01 Nieograniczona w.zad. predk. (obr./min)
(wyjscie funkgji)
A

-

Par. 22.52 = 540 obr./min

1560 |- - - - - - - 2 Par. 22.53 =690 obr./min
3  Par. 22.54 = 1380 obr./min
1380 |
4 Par. 22.55 = 1560 obr./min
690
540

- » 22.87 Akt. wart. zad. predkos$ci 7 (obr./min)
1.2 3 4 (wejscie funkciji)
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Ustawienia i diagnostyka

Parametry:

» Predkosci krytyczne: Parametry 22.01 Nieograniczona w.zad. predk. (str. 257),
22.51 Funkcja predk. krytycznej...22.57 PredkoS$c¢ krytyczna 3 wys. (str. 258) i
22.87 Akt. wart. zad. predkosci 7 (str. 261).

» Czestotliwosci krytyczne: Parametry 28.51 Funkcja czest. krytycznej...28.57
Czest. krytyczna 3 wysoka (str. 284) i 28.96 Akt. w. zad. czestotl. 7 (str. 288).

Zdarzenia: -

Autodostrajanie kontrolera predkosci

Kontroler predkosci przemiennika czestotliwosci mozna automatycznie wyregulowac¢
za pomocg funkcji automatycznego dostrajania. Automatyczna regulacja opiera sie
na wartosci szacunkowej mechanicznej statej czasu (inercji) silnika oraz maszyny.

Procedura automatycznego dostrajania wykona serie cykli przyspieszania/zwalniania
silnika. Liczbe cykli mozna zmieni¢ za pomocg parametru 25.40. Wyzsze wartosci
zapewniajg doktadniejsze wyniki, zwlaszcza jesli roznica pomiedzy predkoscig
poczatkowg i maksymalng jest mata.

Maksymalna warto$¢ zadana momentu uzywana podczas automatycznego dostraja-
nia bedzie momentem poczatkowym (tzn. momentem w chwili aktywacji procedury)
powiekszonym o warto$¢ 25.38, chyba Ze ogranicza go limit maksymalnego
momentu (grupa parametréw 30 Limity) lub znamionowy moment silnika (99 Dane sil-
nika). Obliczona maksymalna predkos$¢ podczas procedury jest predkoscig poczat-
kowg (tzn. predkoscig, gdy procedura jest aktywowana) + warto$¢ 25.39, chyba ze
jest to ograniczone wartoscig 30.72 lub 99.09.

Ponizszy wykres przedstawia predkos¢ i moment podczas procedury automatycz-
nego dostrajania. W tym przyktadzie wartos¢ 25.40 ustawiono na 2.

Poczatkowy moment + [25.38]

Poczatkowy moment

Poczatkowa predkos¢ +
[25.39]

Poczatkowa predkosé
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Uwagi:

+ Jesli przemiennik czestotliwosci nie moze wytworzy¢ zgdanej mocy hamowania
podczas procedury, wyniki bedg opiera¢ sie tylko na etapach przyspieszenia i nie
bedg tak doktadne jak w przypadku wykorzystania petnej mocy hamowania.

+ Silnik nieznacznie przekroczy obliczong maksymalng predkos¢ pod koniec kaz-
dego etapu przyspieszania.

Przed aktywacjq procedury autodostrajania

Czynnosci wstepne dotyczgce przeprowadzania procedury automatycznego dostra-

jania:

» Bieg identyfikacyjny silnika (Bieg ID) zostat pomysinie ukonczony

« Ustawiono limity predkosci i momentu (grupa parametréw 30 Limity)

* Przemiennik czestotliwosci zostat uruchomiony i dziata w trybie sterowania pred-
koscia.

Po tym, jak wszystkie te warunki zostaty spetnione, mozna aktywowa¢ automatyczne

dostrajanie za pomocg parametru 25.33 (lub zrédta sygnatu wybranego przez ten
parametr).

Tryby automatycznego dostrajania

Automatyczne dostrajanie moze by¢ wykonane na trzy ré6zne sposoby w zaleznosci
od ustawien parametru 25.34. Wybrane wartosci Plynny, Normalny i Scisty definiuja,
w jaki sposoéb wartos¢ zadana momentu przemiennika czestotliwosci powinna reago-
wac na krok warto$ci zadanej predkosci po regulacji. Wybor opcji Plynny zapewni
wolng, ale niezawodng reakcje; opcja Scisty zapewni szybka reakcije, ale prawdopo-
dobnie zbyt duze wartosci wzrostu dla niektérych zastosowan. Ponizszy rysunek
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przedstawia reakcje predkosci dla kroku wartosci zadanej predkosci (zazwyczaj
1...20%).

A: Niedostatecznie skompensowane

B: Wyregulowane normalnie (automatyczna regulacja)

C: Wyregulowane normalnie (recznie) Lepsza wydajno$¢ dynamiczna niz w przypadku B
D: Nadmierna kompensacja kontrolera predkosci

Wyniki automatycznej regulacji

Na koniec pomy$inej procedury automatycznej regulacji wyniki sg automatycznie
przekazywane do parametrow

» 25.02 (proporcjonalny przyrost dla kontrolera predkosci)

» 25.03 (czas catkowania kontrolera predkosci)

» 25.37 (mechaniczna stata czasu silnika i maszyny).

Mimo to wciaz jest mozliwa reczna regulacja wzmocnienia kontrolera, czasu catko-
wania i czasu rozniczkowania.
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Ponizszy rysunek przedstawia uproszczony schemat kontrolera predkosci. Wyjscie
kontrolera jest warto$cig zadang dla kontrolera momentu.

Rézniczkowa
kompensacja
przyspieszania

Proporcjonalna

Warto$¢ +_ Warto$é catkowa +1" Moment
zadana -% btedu &g.predkosci

predkosci

R&zniczkowa

Aktualna predkosc¢

Wskazniki ostrzezen

Jesli procedura automatycznego dostrajania nie zakohczy sie pomysinie, zostanie
wygenerowany komunikat ostrzezenia AF90. Wiecej informacji mozna znalez¢é w roz-
dziale Sledzenie bfedéw na stronie 471.

Ustawienia i diagnostyka

Grupa parametrow: 25 Sterowanie predkoScig (str. 267), 30 Limity (str. 289) i 99
Dane silnika (str. 425).

Parametry: 25.02 Proporc. wzmocnienie predk. (str. 267), 25.03 Czas catkowania
predkosci (str. 268), 25.33 Autostrojenie reg. predk....25.40 Czasy powtérz autostro-
jenia (str. 271), 30.12 Maks. predkosc (str. 291) i 99.09 Predkos¢ znam. silnika

(str. 427).

Zdarzenia: AF90 Autodostrajanie kontrolera predkosci (str. 484).

Krzywa obcigzenia uzytkownika

Krzywa obcigzenia uzytkownika zapewnia funkcje nadzoru, ktéra monitoruje sygnat
wejsciowy jako funkcje czestotliwosci lub predkosci i obcigzenie. Krzywa ta zawiera
informacje o stanie monitorowanego sygnatu i moze spowodowaé wygenerowanie
ostrzezenia lub btedu w wyniku naruszenia profilu zdefiniowanego przez uzytkownika.

Krzywa obcigzenia uzytkownika sktada sie z krzywej przecigzenia i niedocigzenia lub
tylko jednej z tych krzywych. Kazda krzywa sktada sie z pieciu punktéw, ktére repre-
zentujg monitorowany sygnat jako funkcje czestotliwosci lub predkosci.

W ponizszym przyktadzie krzywa obcigzenia uzytkownika zostata utworzona na pod-
stawie momentu znamionowego silnika, w przypadku ktérego zostat dodany i odjety
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margines wynoszacy 10%. Krzywe marginesu definiujg pole dziatania silnika, dzieki
czemu mozliwe jest nadzorowanie i wykrywanie wyj$cia poza ten obszar oraz mie-
rzenie czasu takiego wyjscia.

Moment silnika / znamionowy moment

12
-
0.6 //

0.4 /

0,2 —11)

0,0

-0,2 T T T T T T T T

Czestotliwo$¢ wyjsciowa (Hz)
1 = Krzywa przecigzenia (pie¢ punktow)

2 = Znamionowa krzywa obcigzenia procesu
3 = Krzywa niedocigzenia (pie¢ punktéw)

Ostrzezenie i/lub bigd dotyczacy przecigzenia mozna ustawié tak, aby wystagpit, gdy
monitorowany sygnat pozostaje przez zdefiniowany czas nad krzywa przecigzenia.
Ostrzezenie i/lub bfad dotyczacy niedocigzenia mozna ustawi¢ tak, aby wystepowat, gdy
monitorowany sygnat pozostaje przez zdefiniowany czas pod krzywa niedocigzenia.

Przecigzenie moze by¢ na przykfad uzywane do monitorowania, czy brzeszczot pity
nie uderzyt w sek lub profile obcigzenia wentylatora nie sg zbyt wysokie.

Niedocigzenie moze by¢ na przyktad uzywane do monitorowania, czy nie wystgpit
spadek obcigzenia i przerwanie przenosnika lub topatek wentylatora.

Ustawienia i diagnostyka
Grupa parametrow: 37 Krzywa obcigzenia uzytkownika (str. 339).

Zdarzenia: -

Makra sterowania

Makra sterowania to wstepnie zdefiniowane ustawienia parametréw i konfiguracje
we/wy. Patrz rozdziat Makra sterowania (str. 73).
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Regulacja PID zmiennej procesowej

Przemiennik czestotliwosci ma dwa wbudowane regulatory PID procesu (zestaw 1
PID i zestaw 2 PID). Regulator umozliwia sterowanie zmiennymi procesu, takimi jak
ci$nienie lub przeptyw w rurze albo poziom ptynu w zbiorniku.

W przypadku sterowania z wykorzystaniem regulatora PID do przemiennika czestotli-
wosci przesytana jest warto$¢ zadana procesu, a nie wartos¢ zadana predkosci.
Ponadto do przemiennika czestotliwosci przesytana jest wartos¢ biezaca (sprzezenie
zwrotne procesu). Funkcja regulacji procesu PID dostosowuje informacje o predkosci
przemiennika czestotliwosci, co umozliwia zachowanie zgdanego poziomu (nastawy)
mierzonej wartosci procesu (wartosci biezacej). Oznacza to, ze uzytkownik nie musi
ustawia¢ wartosci zadanej czestotliwosci/predkosci/momentu w przemienniku cze-
stotliwosci, ale przemiennik czestotliwosci dostosowuje swojg prace odpowiednio do
regulatora PID procesu.

Ponizszy uproszczony schemat blokowy przedstawia zasade dziatania sterowania
z wykorzystaniem regulatora PID procesu. Szczegotowe schematy blokowe znajdujg
sie na str. 560 561.

Nastawa ———
Ograniczenie
Regula- tancuch wartosci
Filtr tor PID _>7~£_> zadanej predkosci
lub czestotliwosci
procesu
2:; Biezace [P C —
> wartosci
cee procesu
FBA —P»

Przemiennik czestotliwosci zawiera dwa petne zestawy nastaw regulatora PID pro-
cesu, ktére mozna zmieniac, gdy jest to konieczne. Patrz parametr 40.57 PID: wybér
zestawu 1/2.

Uwaga: Regulacja PID procesu jest dostepna tylko przy sterowaniu zewnetrznym;
patrz sekcja Sterowanie lokalne a sterowanie zewnetrzne (str. 105).
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Skrécona procedura konfiguracji regulatora procesu PID

1. Aktywowac regulator PID procesu: Menu — Ustawienia gtéwne — PID — Regu-
lacje PID

2. Wybra¢ zrédto sprzezenia zwrotnego: Menu — Ustawienia gtéwne — PID —
Sprzezenie zwrotne

3. Wybra¢ zrodto nastawy: Menu — Ustawienia gldwne — PID — Nastawa

4. Ustawi¢ przyrost, czas catkowania, czas rozniczkowania: Menu — Ustawienia
gtowne — PID — Dostrajanie

5. Ustawic limity wyjs¢ regulatora PID: Menu — Ustawienia gtéwne — PID — Wyj-
$cie regulatora PID

6. Wybra¢ wyjscie regulatora PID jako zrédto na przyktad parametru 22.11 W. zad.
pred. 1 Zew1: Menu — Ustawienia gtéwne — Start, stop, wartos¢ zadana —
Wartos¢ zadana z

Funkcje uspienia i wzmocnienia dla regulatora PID procesu

Funkcja uspienia jest odpowiednia dla aplikacji wykorzystujgcych regulacje PID, w
ktoérych zuzycie medium jest zr6znicowane w czasie, na przyktad: pompowe systemy
zasilajgce. Jesli ta funkcja zostanie aktywowana, zatrzyma ona catkowicie dziatanie
pompy, gdy zapotrzebowanie bedzie niskie. Pompa nie bedzie pracowata przy
niskich predkosciach ponizej zakresu efektywnego dziatania. W ponizszym przykta-
dzie przedstawiono zasade dziatania funkciji.

Przyktad: Przemiennik czestotliwosci steruje pompg zwiekszajgcg cisnienie. Zuzycie
wody spada w nocy. W wyniku tego regulator procesu PID zmniejszy predkos¢ sil-
nika. Jednak z powodu naturalnego ubytku wody w rurach oraz niskiej efektywnosci
pompy wirowej przy niskich predkosciach wat silnika nigdy nie przestatby sie obra-
cac. Po uptywie czasu okreslonego jako opdznienie uspienia funkcja uspienia
wykrywa moment, gdy silnik pracuje na niskich obrotach, i zatrzymuje niepotrzebnie
dziatajgcg pompe. Przemiennik czestotliwosci przechodzi wtedy w tryb uspienia.
Cisnienie bedzie jednak nadal monitorowane. Dziatanie pompy zostaje wznowione,
gdy cisnienie spadnie ponizej wstepnie zdefiniowanego poziomu minimalnego i po
uptynieciu opdznienia wznowienia pracy.

Uzytkownik moze zwiekszyé czas uspienia regulatora PID przy uzyciu funkcji wzmoc-
nienia. Funkcja wzmocnienia zwieksza nastawe procesu przez wstepnie okreslony
czas, zanim przemiennik czestotliwosci przejdzie w tryb uspienia.
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Nastawa

Czas wzrostu dla trybu uspienia (40.45)

Warto$¢ wzrostu dla trybu'I' o
uspienia (40.46)

Czas

A

Warto$¢ aktualna

Warto$ci nieodwrécone

Opodznienie
aktywacji (40.48)

(40.31 = Bez odwrécenia (W zad - sp zwr))

(nastawa - odchylenie aktywacji 40.47)

: : : » Czas
Warto$¢ aktualna : : :
‘ 1 : 1
Poziomaktywacji . R N
(nastawa + odchylenie aktywacji 40.47) ' :
Warto$ci odwrdcone (40.31=Z ! X
odwroceniem (Sp zwr - W zad)) ) |
» Czas

Predkos¢ silnika

tsq = Opo6znienie uspienia
(40.44)

t<ty

Tryb uspienia

Poziom

uspienia
(40.43)

STOP
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Sledzenie

W trybie Sledzenia wartos¢ wyjsciowa bloku PID jest ustawiana bezposrednio na war-
to$¢ parametru 40.50 (lub 41.50) Zest. 1: wybor Sledz. w. zad.. Wewnetrzny warunek
| regulatora PID jest ustawiony tak, aby do wyjscia nie byly przekazywane zadne war-
tosci przejsciowe, dzieki czemu po wyjsciu z trybu sledzenia bedzie mozna tagodnie

wznowi¢ normalne dziatanie funkcji regulacji procesu.

Ustawienia i diagnostyka

Menu — Ustawienia gtéwne — PID
Parametr: 96.04 Wybor makra (str. 412) (wybor makro)

Grupy parametréw: 40 PID procesu: zestaw 1 (str. 343) i 41 PID procesu: zestaw 2
(str. 360).

Zdarzenia:

Sterowanie pompg i wentylatorem

Sterowanie pompg i wentylatorem (Pump and fan control, PFC) jest uzywane w sys-
temach sktadajgcych sie z wielu pomp lub wentylatoréw. Przemiennik czestotliwosci
steruje predkoscia jednej z pomp / jednego z wentylatoréw oraz dodatkowo podigcza
pozostate pompy/wentylatory bezposrednio do sieci zasilania przez styczniki (i roztg-
czaje).

Uktad logiczny sterowania PFC wigcza i wylgcza silniki pomocnicze zgodnie ze zmia-
nami wymagan procesu. Przemiennik czestotliwosci moze na przyktad sterowac silni-
kiem pierwszej pompy, zmieniajgc predkos¢ silnika w celu sterowania wydajnoscig
pompy. Ta pompa ma regulacje predkosci. Gdy zapotrzebowanie (reprezentowane
przez warto$¢ zadang regulatora PID procesu) przekracza wydajnosc¢ pierwszej
pompy (zdefiniowany przez uzytkownika limit predkosci/czestotliwosci), uktad
logiczny PFC automatycznie uruchamia pompe pomocniczg. Uktad logiczny zmniej-
sza tez predkos¢ pierwszej pompy sterowanej przez przemiennik czestotliwosci, aby
uwzgledni¢ zwiekszenie fgcznej wydajnosci systemu o pompe pomocniczg. Nastep-
nie, tak jak wczesniej, regulator PID dostosowuje predkos$é/czestotliwosé pierwszej
pompy tak, aby wydajnos¢ systemu spetniata wymagania procesu. Jesli zapotrzebo-
wanie dalej rosnie, uktad logiczny PFC dodaje kolejne pompy pomocnicze w sposob
podobny do opisanego.

Gdy zapotrzebowanie spada, powodujac, ze predkos¢ pierwszej pompy spada poni-
zej minimalnego limitu (zdefiniowanego przez uzytkownika jako limit predkosci/cze-
stotliwosci), uktad logiczny PFC automatycznie zatrzymuje pompe pomocnicza.
Ukfad logiczny PFC zwieksza tez predkos$¢ pompy sterowanej przez przemiennik
czestotliwosci, aby uwzgledni¢ brakujaca wydajnos¢ zatrzymanej pompy pomocni-
czej.

Sterowanie pompg i wentylatorem jest obstugiwane tylko w przypadku lokalizacji ste-
rowania zewnetrznego ZEW2.
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Autozmiana

Automatyczne zmienianie kolejnosci uruchamiania (funkcja autozmiany) w wielu kon-
figuracjach typu PFC jest uzywane w dwdch celach. Pierwszym celem jest zapewnie-
nie tego samego czasu pracy pomp/wentylatoréw w celu roztozenia ich zuzycia.
Drugim jest zapobieganie zbyt dtugiej bezczynnosci pompy/wentylatora, poniewaz
moze to spowodowac zapchanie jednostki. W niektérych przypadkach zmiana kolej-
nosci uruchamiania jest zalecana dopiero po zatrzymaniu wszystkich jednostek, na
przyktad w celu zminimalizowania wptywu na proces.

Autozmiana moze tez by¢ wyzwalana przez funkcje czasowg (patrz str. 141).

Blokada

Dostepna jest opcja definiowania sygnatéw blokady dla kazdego silnika w systemie
PFC. Gdy sygnat blokady silnika to Dostepny, silnik uczestniczy w sekwencji urucha-
miania PFC. Jesli sygnat to Zablokowany, silnik jest wykluczony. Tej funkcji mozna
uzywac do informowania uktadu logicznego PFC o tym, ze silnik jest niedostepny (na
przyktad ze wzgledu na konserwacje lub wymaog recznego uruchomienia, gdy silnik
jest podigczony bezposrednio do sieci).

Migkkie sterowanie pompa i wentylatorem (SPFC)

Ukiad logiczny miekkiego sterowania pompa i wentylatorem (soft pump and fan control,
SPFC) to wariant uktadu logicznego PFC przeznaczony do aplikacji pomp i wentylatorow
z alternacjg, w przypadku ktorych wymagane jest nizsze maksymalne cisnienie przy uru-
chamianiu nowego silnika pomocniczego. Uktad SPFC umozliwia tatwe wdrozenie miek-
kiego uruchamiania silnikéw podtaczonych bezposrednio do sieci (pomocniczych).

Gtéwna réznica miedzy tradycyjnymi uktadami PFC i uktadami SPFC polega na tym,
ze w przypadku uktadu SPFC silniki pomocnicze sg podigczone bezposrednio do
sieci. Gdy zostang spetnione kryteria uruchamiania nowego silnika (patrz powyzej),
ukfad SPFC tgczy silnik sterowany przez przemiennik z siecig zasilania podczas lot-
nego startu, czyli podczas hamowania wybiegiem przez silnik. Nastepnie przemien-
nik czestotliwosci tgczy sie z pompa/wentylatorem, ktéry ma zosta¢ uruchomiony;, i
rozpoczyna kontrolowanie predkosci tego urzadzenia, a wczesniej kontrolowane
urzgdzenie jest teraz podigczone bezposrednio z siecig przez stycznik. Dodatkowe
silniki (pomocnicze) sg uruchamiane w podobny sposéb. Procedura zatrzymywania
silnika jest taka sama jak normalna procedura w przypadku uktadéw PFC.

W niektérych przypadkach uktady SPFC umozliwiajg ztagodzenie pradu uruchamia-
nia podczas podtgczania silnikéw pomocniczych do sieci. Dzieki temu w rurach i
pompach wystepujg mniejsze wartosci szczytowe cisnienia.

Ustawienia i diagnostyka

Parametr: 96.04 Wyboér makra (str. 412) (wybdr makro)

Grupy parametréow: 10 Standardowe DI, RO (str. 198), 40 PID procesu: zestaw 1
(str. 343), 76 Konfiguracja PFC (str. 399) i 77 Monitorowanie i konserwacja PFC
(str. 407).

Zdarzenia: -
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Funkcje czasowe

Timer moze by¢ aktywny w zaleznosci od pory dnia, dnia tygodnia i okresu roku.
Oprocz tych parametréw zwigzanych z czasem, na aktywacje timera moga wptywac
tzw. dni wyjatkow (konfigurowane jako swieto lub dzien powszedni). Podczas tych dni
wyjatkéw timer moze by¢ ustawiony jako aktywny lub nieaktywny.

Istnieje mozliwosc¢ potgczenia kilku timerdw z funkcjg czasowg przy uzyciu funkgiji
LUB. Oznacza to, ze jesli dowolny z timeréw potgczonych z funkcjg czasowg bedzie
aktywny, réwniez ta funkcja czasowa bedzie aktywna. Funkcja czasowa bedzie
nastepnie mogta sterowac¢ typowymi funkcjami przemiennika czestotliwosci, takimi
jak uruchamianie przemiennika czy wybieranie wtasciwej predkosci lub wtasciwej
nastawy dla sterownika petli PID.

W wielu przypadkach, gdy funkcja czasowa steruje wentylatorem lub pompa, czesto
wymagana jest mozliwos¢ krotkotrwatego wigczenia funkcji override programu cza-
sowego. Ta funkcja override nosi nazwe Zwigkszenie. Zwiekszenie ma bezposredni
wplyw na wybrane funkcje czasowe i wigcza je na wstepnie zdefiniowany czas. Tryb
Zwiekszenie jest zwykle aktywowany poprzez wejscie cyfrowe, a jego czas dziatania
jest ustawiany za pomoca parametréw.

Ponizej znajduje sie schemat przedstawiajgcy relacje jednostek funkcji czasowych.

Sterowanie przemiennikiem
czestotliwosci, np. uruchomienie,
sterowanie predkoscig

Funkcja czasowa (3)

i i

Timer (12) Zwigkszenie

i i

Pora dnia Wyjatek
Swieto Dzien
powszedni

i i !

Pora dnia Dzien tygodnia Okres
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Ustawienia i diagnostyka

Grupa parametrow: 34 Funkcje czasowe (str. 317).

Zdarzenia: -

Potencjometr silnika

Potencjometr silnika to w istocie licznik, ktérego wartos¢ mozna dostosowac (zmniej-
szy¢ i zwiekszy¢) za pomocg dwoch sygnatéw cyfrowych okreslonych przy uzyciu
parametréw 22.73 Zrédfo gérne potencj. silnika i 22.74 Zrédfo dolne potenc;. silnika.

Po wtaczeniu funkcji potencjometru silnika za pomocg parametru 22.71 Funkcja
potencjom. silnika przyjmuje ona wartos$¢ ustawiong w parametrze 22.72 Wart. pocz.
potencj. silnika. W zaleznos$ci od trybu wybranego w parametrze 22.71, wartos¢
potencjometru silnika jest albo zapisywana albo resetowana, po cyklu zasilania.

Wspétczynnik zmiany definiuje sie w parametrze 22.75 Czas rampy potencj. silnika
jako czas wymagany do zmiany z wartosci minimalnej (parametr 22.76 Wartos¢ min.
potencj. silnika) do warto$ci maksymalnej (parametr 22.77 Wart. maks potencj. sil-
nika) i na odwrét. Jesli jednoczesnie zostang podane sygnaty zmniejszenia i zwiek-
szenia wartosci, warto$¢ potencjometru silnika nie ulegnie zmianie.

Wartos$¢ wyjsciowg funkcji mozna wyswietli¢ przy uzyciu parametru 22.80 Akt. w. zad.
potencj. silnika, ktéry moze by¢ bezposrednio ustawiony jako zrodto wartosci zadane;j
w gtéwnych parametrach selektora lub moze by¢ uzywany jako warto$¢ wejsciowa
innych parametrow selektora, zaréwno w przypadku sterowania wektorowego, jak i
skalarnego.

W ponizszym przyktadzie pokazano, jak zmienia sie warto$¢ potencjometru silnika.

1
22.73 ¢
0 —_— . ! . 1 T

1
22.74 ¢
0

22.77

22.80
0

22.76

22.75

Parametry 22.73 Zrédfo gérne potencj. silnika i 22.74 Zrédito dolne potencj. silnika
sterujg predkoscig lub czestotliwoscig w zakresie od zera do maksymalnej predkosci
lub czestotliwosci. Kierunek obrotéw mozna zmienia¢ przy uzyciu parametru 20.04
Zrédio we2 Zew1. Patrz ponizszy przyktad.
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20.04 1
Zrédfo
0

wel Zew2

20.04
Zrédto
we2 Zew2 O

22.73 ?
0
1

22.74 |
0 !

* Predkosé lub czestotliwos¢ wyjsciowa osiggneta wartosé zadang.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 20.04 Zrédfo we2 Zew?2 (str. 235) i 22.71 Funkcja potencjom. silnika
...22.80 Akt. w. zad. potencj. silnika (str. 259).

Zdarzenia: -

Sterowanie hamulcem mechanicznym

Hamulec mechaniczny umozliwia catkowite zatrzymanie silnika i sterowanego urzg-
dzania w przypadku, gdy przemiennik czestotliwosci zostat zatrzymany lub nie jest
zasilany. Ukfad logiczny sterowania hamulcem monitoruje ustawienia grupy parame-
trow 44 Sterowanie hamulcem mechan. oraz kilka sygnatéw zewnetrznych i na pod-
stawie tych informacji aktywuje odpowiednie stany przedstawione na schemacie
znajdujacym sie na stronie 737. Tabela ponizej schematu stanéw zawiera szczego-
towe informacje o stanach i przej$ciach miedzy nimi. Schemat chronometrazu znaj-
dujacy sie na stronie 7139 to przyktad sekwencji zamknij-otwérz-zamknij.

Wartosci wejsciowe dla uktadu logicznego sterowania hamulcem

Komenda startu przemiennika czestotliwosci (bit 5 w parametrze 06.16 Stowo stanu 1
przemien.) to gtéwne zrédio informac;ji sterujgcych dla uktadu logicznego sterowania
hamulcem.

Wartosci wyjsciowe uktadu logicznego sterowania hamulcem

Hamulec mechaniczny jest sterowany za pomoca bitu O parametru 44.01 Ster. hamo-
waniem: stan. Ten bit nalezy wybrac jako Zzrodto wyjscia przekaznikowego (lub wej-
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Scia/wyjscia cyfrowego w trybie wyjscia), do ktérego za posrednictwem przekaznika
podtgczony jest kabel sitownika hamulca. Na stronie 7140 znajduje sie przyktadowy
schemat okablowania.

Uktad logiczny sterowania hamulcem w zaleznosci od stanu przesyta do uktadu
logicznego sterowania przemiennikiem czestotliwosci zgdania zatrzymania silnika lub
zmniejszenia predkosci zgodnie z rampa. Zgdania mozna wyswietli¢ za pomocg
parametru 44.01 Ster. hamowaniem: stan.

Ustawienia i diagnostyka

Grupa parametrow: 44 Sterowanie hamulcem mechan. (str. 365).

Parametry: 06.16 Stowo stanu 1 przemien. (str. 192) i 44.01 Ster. hamowaniem: stan
(str. 365).

Zdarzenia: -

Schemat stanéw hamulca

(z dowolnego stanu) (z dowolnego stanu)
HAMULEC JEST HAMULEC JEST ZAMKNIETY OTWIERANIE HAMULCA
WYLACZONY

@

® e Q

ZAMYKANIE HAMULCA HAMULEC JEST OTWARTY

OPOZNIENIE |
ZAMYKANIA HAMULCA

©

OCZEKIWANIE NA |
ZAMKNIECIE HAMULCA

A |

<

of

Opisy stanow
Nazwa stanu Opis
HAMULEC JEST Sterowanie hamulcem jest wytaczone (parametr 44.06 Sterowanie hamulca wt.
WYLACZONY =0 44.01 Ster. hamowaniem: stan b4 = 0). Sygnat otwarcia jest aktywny
(44.01 Ster. hamowaniem: stan b0 = 1).
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Nazwa stanu

Opis

OTWIERANIE HAMULCA:

Zazadano otwarcia hamulca. (44.01 Ster. hamowaniem: stan b2 = 1). Sygnat
otwarcia zostat aktywowany (44.01 Ster. hamowaniem: stan b0 jest ustawione).
Obcigzenie jest przytrzymywane w miejscu przez funkcje sterowania
predkoscig przemiennika czestotliwo$ci do momentu, az uptynie czas okreslony
w parametrze 44.08 Opdznienie otwarcia ham..

HAMULEC JEST
OTWARTY

Otwarto hamulec (44.01 Ster. hamowaniem: stan b0 = 1). Usunieto zadanie
wstrzymania (44.01 Ster. hamowaniem: stan b2 = 0) i przemiennik
czestotliwosci moze dazyé do uzyskania wartosci zadane;j.

ZAMYKANIE HAMULCA:

OCZEKIWANIE NA
ZAMKNIECIE HAMULCA

Zazadano zamknigcia hamulca. Do uktadu logicznego przemiennika
czestotliwosci przestano zgdanie zmniejszania predkosci zgodnie z rampg az
do zatrzymania (44.01 Ster. hamowaniem: stan b3 = 1). Sygnat otwarcia jest
nadal aktywny (44.01 Ster. hamowaniem: stan b0 = 1).Ukfad logiczny hamulca
pozostanie w tym stanie do momentu, az predkos¢ spadnie ponizej warto$ci
okreslonej w parametrze 44.14 Poziom zamk. hamulca.

OPOZNIENIE ZAMYKANIA
HAMULCA

Spetniono warunki zamkniecia. Sygnat otwarcia zostat zdezaktywowany (44.01
Ster. hamowaniem: stan b0 — 0). Nadal obstugiwane jest zgdanie zwalniania
zgodnie z rampg (44.01 Ster. hamowaniem: stan b3 = 1). Uktad logiczny
hamulca pozostanie w tym stanie do momentu, az uptynie czas okreslony

w parametrze 44.13 Opdznienie zamk. hamulca.

W tym punkcie uktad logiczny przechodzi w stan HAMULEC JEST
ZAMKNIETY.

HAMULEC JEST
ZAMKNIETY

Hamulec jest zamkniety (44.01 Ster. hamowaniem: stan b0 = 0). Przemiennik
czestotliwosci nie musi przeprowadza¢ modulaciji.

Warunki zmiany stanu ( @ )

© 00N A WN -

Wylgczono sterowanie hamulcem (parametr 44.06 Sterowanie hamulca wt. — 0).
06.11 Gtéwne stowo stanu, bit 2 = 0.

Zazgdano otwarcia hamulca.

44.08 Opodznienie otwarcia ham. — czas uptynat.

Zazadano zamknigcia hamulca.

Predkosé¢ silnika jest nizsza od predkos$ci zamkniecia 44. 14 Poziom zamk. hamulca.
44.13 Opodznienie zamk. hamulca — czas uptynat.

Zazadano otwarcia hamulca.

Wigczono sterowanie hamulcem (parametr 44.06 Sterowanie hamulca wt. — 1).
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Wykres czasowy

Ponizszy uproszczony wykres czasowy ilustruje dziatanie funkcji sterowania hamul-
cem. Dodatkowe informacje zawiera powyzszy schemat stanow.

(06.16 b5)

|
Modulowanie| .
(06.16 b6) '_"tmd |

Warto$¢ zadana
gotowa (06.711 b2)

Polecenie startu |
|

i

|
|
T
|
|
Warto$¢ zadana | | | |
I
1)

predkosci| | | m
| — T T
Sygnat sterujacy | | — 1. ’I | | |
hamulcem (44.01 b0) tod
. |
Zadanie zatrzymania | | T | | |
(44.01 b2) | | | | | |
Zadanie zwalniania
zgodnie z rampg, az do | | | | | | |
catkowitego zatrzyma-
nia (44.01 b3) | | ] ! |
Stan HAJMELé%-EC OTWIERANIE HAMULCA HAMULEC JEST BCw I BCD HAJAE%LTEC
ZAMKNIETY OTWARTY ZAMYKANIE HAMULCA | ZAMKNIET
1 2 3 4 5 6 7 8
tma Opdznienie magnesowania silnika
tod Opéznienie otwarcia hamulca (parametr 44.08 Opd6znienie otwarcia ham.)
Nes Predko$é zamknigcia hamulca (parametr 44.14 Poziom zamk. hamulca)
teg Opo6znienie zamkniecia hamulca (parametr 44.13 Opdznienie zamk. hamulca)

BCW  OCZEKIWANIE NA ZAMKNIECIE HAMULCA
BCD  OPOZNIENIE ZAMYKANIA HAMULCA
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Przyktadowe okablowanie

Na ponizszym rysunku przedstawiono przyktadowe okablowanie uktadu sterowania
hamulcem. Klient odpowiada za pozyskanie i zainstalowanie sprzetu umozliwiajg-
cego sterowanie hamulcem oraz wykonanie okablowania.

OSTRZEZENIE! Nalezy sprawdzié, czy urzadzenie, z ktérym zostanie zinte-

growany przemiennik czestotliwosci z funkcjg sterowania hamulcem, spetia
wymagania okreslone w przepisach dotyczgcych bezpieczenstwa personelu. Nalezy
zauwazy¢, ze przemiennik czestotliwosci (petny modut przemiennika czestotliwosci
lub podstawowy modut przemiennika czestotliwosci zgodnie z norma IEC 61800-2)
nie jest uznawany za urzgdzenie zapewniajgce bezpieczenstwo w swietle europej-
skiej dyrektywy maszynowej oraz norm z nig zharmonizowanych. Dlatego zasady
bezpieczenstwa personelu dotyczace catej maszyny nie mogg by¢ oparte na konkret-
nej funkcji przemiennika czestotliwosci (na przykiad funkcji sterowania hamulcem).
Muszg one zosta¢ zaimplementowane w sposéb zdefiniowany w przepisach specy-
ficznych dla danego zastosowania.

Hamulec jest sterowany za pomocg bitu O parametru 44.01 Ster. hamowaniem: stan.
W tym przyktadzie parametr 10.24 Zrédfo RO1 jest ustawiony na warto$é Komenda
hamowania ({j. bit 0 parametru 44.01 Ster. hamowaniem: stan.

Jednostka sterujaca

) / ! przemiennika czestotliwosci
' jgcy sterowanie '
| hamulcem | | X8

115/230 VAC 20 IROIA

- T 19RO1C7

21 |[RO1B ]

! Hamulec !
L awaryjny N

Silnik
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Sterowanie silnikiem

Typy silnika

Przemiennik czestotliwosci obstuguje asynchroniczne silniki indukcyjne AC, silniki
z magnesami trwatymi i synchroniczne silniki reluktancyjne (SynRM).

Identyfikacja silnika

Wydajnos¢ sterowania wektorowego jest oparta na doktadnym modelu silnika okre-
slanym podczas pierwszego uruchomienia silnika.

Magnesowanie w celu identyfikaciji silnika jest automatycznie wykonywane przy
pierwszym wydaniu polecenia startu. Podczas pierwszego uruchamiania silnik jest
przez kilka sekund magnetyzowany przy predkosci zerowej. Mierzona jest tez rezy-
stancja silnika i kabla silnika, aby umozliwi¢ utworzenie modelu silnika. Ta metoda
identyfikaciji jest odpowiednia w przypadku wiekszosci zastosowan.

W przypadku wymagajacych aplikacji moze zosta¢ wykonany oddzielny bieg identyfi-
kacyjny.

Ustawienia i diagnostyka

Parametr: 99.13 Zazgdano biegu ident. (str. 429).

Zdarzenia: -

Skalarne sterowanie silnikiem

Sterowanie skalarne to domysina metoda sterowania silnikiem. W trybie skalarnym
przemiennik czestotliwosci jest sterowany za pomocg wartosci zadanej czestotliwo-
Sci. Jednak sterowanie skalarne nie pozwala na osiggniecie tak wysokiej wydajnosci,
jakg mozna osiggng¢, korzystajgc ze sterowania wektorowego.

Firma ABB zaleca aktywacje trybu skalarnego sterowania silnikiem w nastepujgcych
sytuacjach:

+ Jesli doktadne wartosci znamionowe silnika nie sg dostepne lub przemiennik cze-
stotliwosci musi uruchomic inny silnik po zakonczeniu fazy uruchamiania

+ Jesli wymagany jest krétki czas uruchamiania lub bieg identyfikacyjny ma nie by¢
przeprowadzany

» w systemach wielosilnikowych: 1) jesli obcigzenie nie jest rownomiernie rozkta-
dane na silniki 2) je$li silniki sg réznej wielkosci 3) jesli silniki bedg zmieniane po
przeprowadzeniu identyfikacji silnika (bieg identyfikacyjny)

« Jesli prad znamionowy silnika nie jest wiekszy niz 1/6 wyj$ciowego pradu znamio-
nowego przemiennika czestotliwosci

« Jesli przemiennik czestotliwosci jest uzywany bez podigczonego silnika, na przy-
ktad w celach testowych

» Jesli przemiennik czestotliwosci napedza silnik sredniego napiecia za posrednic-
twem transformatora podwyzszajgcego

» jesli przemiennik czestotliwosci jest wyposazony w filtr sinusoidalny.
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W przypadku sterowania skalarnego niektore standardowe funkcje sg niedostepne.

Warto réwniez zapoznac sie z sekcja Tryby pracy przemiennika czestotliwo$ci (na
str. 110).

Kompensacja IR przy skalarnym sterowaniu silnikiem

Kompensacja IR (znana réwniez jako
podbicie napiecia) jest dostepna tylko Napigcie silnika
wtedy, gdy uzywany jest tryb skalarnego | A
sterowania silnikiem. Po aktywacji kom- Kompensacja IR
pensadji IR przemiennik czestotliwosci
bedzie dostarczat silnikowi zwiekszone /
napiecie przy niskich predkosciach. Kom-

pensacja IR jest przydatna w aplikacjach
wymagajgcych wysokiego momentu roz-
ruchowego, takich jak pompy o dodatnim > f(Hz)
przemieszczeniu.

~— Brak kompensaciji

W przypadku sterowania wektorowego nie jest koniecznie ani mozliwe uzywanie
funkcji kompensacji IR, gdyz jest ona stosowana automatycznie.

Ustawienia i diagnostyka

Menu — Ustawienia gtéwne — Silnik — Kompensacja IR
Grupa parametrow: 28 taricuch w. zad. czestotliwosci (str. 277).

Parametry: 97.13 Kompensacja IR (str. 422) i 99.04 Tryb sterowania silnikiem
(str. 426).

Zdarzenia: -

Sterowanie wektorowe

Sterowanie wektorowe to tryb sterowania silnikiem przeznaczony do zastosowan
wymagajacych wysokiej doktadnosci. Oferuje lepszg kontrole w catym zakresie pred-
kosci, w szczegodlnosci w zastosowaniach, w ktérych wymagana jest niska predkosé
z wysokim momentem. Wymaga on wykonania biegu identyfikacyjnego na poczatku
uzytkowania. Sterowania wektorowego nie mozna uzywaé we wszystkich aplika-
cjach, np. gdy sg uzywane filtry sinusoidalne lub gdy do jednego przemiennika cze-
stotliwosci podtgczonych jest wiele silnikéw.

Przetaczanie pétprzewodnikéw wyjsciowych jest sterowane, co umozliwia uzyskanie
wymaganego strumienia stojana i momentu silnika. Warto$¢ zadana kontrolera
momentu pochodzi z kontrolera predkosci lub bezposrednio z zewnetrznego zrddta
wartosci zadanej momentu.

Strumien stojana jest obliczany poprzez catkowanie napiecia silnika w przestrzeni
wektorowej. Strumien wirnika mozna obliczy¢ na podstawie strumienia statora i
modelu silnika. Moment silnika jest wytwarzany przez sterowanie pradem o 90 stopni
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od strumienia wirnika. Wykorzystujgc model wykrytego silnika, poprawia sie szaco-
wany strumien wirnika. Informacje o aktualnej predkosci watu silnika nie sg wyma-
gane do sterowania silnikiem.

Warto réwniez zapoznac sie z sekcjg Czestotliwos¢ kluczowania (na str. 149).
Ustawienia i diagnostyka
Menu — Ustawienia gtéwne — Silnik — Tryb sterowania

Parametry: 99.04 Tryb sterowania silnikiem (str. 426) i 99.13 Zazgdano biegu ident.
(str. 429).

Zdarzenia: -

Dane wydajnosci sterowania predkoscia

Ponizsza tabela zawiera typowe dane wydajnosci w przypadku sterowania predko-
$cig.

Sterowanie Wydajnosé T (%)A
predkoscia N
Dokfadnos¢ statyczna 20% wartosci znamio- 100 + Tioad
nowej poslizgu silnika
Dokfadnos¢ dyna- <10% s przy 100%
miczna kroku momentu
(z domysinym dosto- tis)
sowaniem regulatora o
predkosci) Nact-Nref [ Obszar < 10% s
Dynamiczna doktad- < 2% s przy 100% NN
nos¢ dzieki dostrojo-  kroku momentu TN = znamionowy moment silnika
nemu kontrolerowi ny = znamionowa predkos¢ silnika
predkosci Nyt = predkosc rzeczywista
s = wartos¢ zadana predkosci

Ustawienia i diagnostyka

Grupa parametrow: 25 Sterowanie predko$cig (str. 267).

Zdarzenia: -
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Dane wydajnosci sterowania momentem

Przemiennik czestotliwosci moze przeprowadza¢ doktadne sterowanie momentem
bez sprzezenia zwrotnego z watu silnika. Ponizsza tabela zawiera typowe dane
wydajnosci w przypadku sterowania momentem.

Sterowanie Wydajnos¢ I (%))
momentem N Tref /~\\
R s 100+ ~—
Nieliniowos¢ + 5% przy 90-|- - - - -- Tact
Znamionowym h
momencie !
(£ 20% w najbardziej :
wymagajacym :
momencie pracy) '
Czas narastania <10 ms przy :
kroku momentu Znamionowym !
momencie :
10-|- - - - ! t(s)
-~ >
<5ms
TN = znamionowy moment silnika
T.ef = wartos¢ zadana momentu
Thct = wartosé rzeczywista momentu

Przejscie przez zanik napiecia zasilania

Patrz sekcja Kontrola nad zbyt niskim napieciem (przejscie przez zanik napiecia zasi-
lania) na stronie 7155.

Stosunek U/f

Funkcja U/f jest dostepna tylko w trybie skalarnego sterowania silnikiem, ktéry uzywa
sterowania czestotliwoscia.

Funkcja ta ma dwa tryby: liniowy i kwadratowy.

W trybie liniowym stosunek napiecia do czestotliwo$ci znajduje sie stale ponizej
punktu ostabienia pola. Jest on uzywany w zastosowaniach ze statym momentem,
gdy moze by¢ konieczne wytworzenie znamionowego momentu lub momentu bli-
skiego znamionowemu momentowi silnika w catym zakresie czestotliwosci.

W trybie kwadratowym (tryb domysiny) stosunek napiecia do czestotliwosci rosnie
jako kwadrat czestotliwosci ponizej punktu ostabiania pola. Tryb ten jest zwykle sto-
sowany w pompach odsrodkowych i wentylatorach. W przypadku takich zastosowan
wymagany jest moment, ktéry odpowiada stosunkowi kwadratu czestotliwosci. Ozna-
cza to, ze jesli napiecie jest réznicowane przy uzyciu stosunku kwadratu, praca sil-
nika w przypadku tych zastosowan jest bardziej wydajna i cicha.
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Funkcja U/f nie moze by¢ uzywana wraz z optymalizacjg energii. Jesli parametr 45.11
Optymalizator energii jest ustawiony na warto$¢ Wigcz, parametr 97.20 Stosunek U/f
jest ignorowany.

Ustawienia i diagnostyka
Menu — Ustawienia gtéwne — Silnik — Stosunek U/f

Parametry: 45.11 Optymalizator energii (str. 369) i 97.20 Stosunek U/f (str. 423).

Zdarzenia: -

Hamowanie strumieniem

Przemiennik czestotliwo$ci moze wzmocnic efekt zwalniania poprzez zwigkszenie
poziomu magnesowania w silniku. Dzieki zwigkszeniu strumienia silnika energia gene-
rowana przez silnik w trakcie hamowania jest przetwarzana na energie cieplng silnika.

Predkosc Tar
silnika
Ty

A Tg; = Moment hamowania
Brak hamowania Ty =100 Nm
strumieniem 60+

A

Hamowanie strumieniem

/

|'|tamO.W3.nie 1 Brak hamowania strumieniem
strumieniem > t(s) : . . . » f (Hz)

Przemiennik czestotliwosci monitoruje stan silnika w sposdb ciagly (takze w trakcie hamo-
wania strumieniem). Dlatego hamowanie strumieniem moze by¢ stosowane do zatrzymy-
wania silnika i do zmiany jego predkosci. Oto inne zalety hamowania strumieniem:

Proces hamowania rozpoczyna sie natychmiast po wydaniu komendy zatrzymania.
Funkcja moze rozpoczg¢ hamowanie, nie czekajgc na zmniejszenie strumienia.

Chtodzenie silnika indukcyjnego jest efektywne. Prad w obwodzie stojana zwieksza
sie podczas hamowania strumieniem. Nie zwieksza sie przy tym prad w obwodzie
wirnika. Chtodzenie stojana jest bardziej efektywne niz chtodzenie wirnika.
Hamowanie strumieniem moze by¢ stosowane w przypadku silnikow indukcyj-
nych i silnikéw synchronicznych z magnesami trwatymi.

Dostepne sg nastepujgce dwa poziomy mocy hamowania:

Umiarkowane hamowanie umozliwia szybsze zwalnianie niz w przypadku, gdy
hamowanie strumieniem jest wytgczone. Istnieje ograniczenie poziomu strumie-
nia silnika, co zapobiega przegrzaniu silnika.

Petne hamowanie wykorzystuje prawie caty dostepny prad do przetwarzania
energii mechanicznej hamowania na energie cieplng silnika. Czas hamowania
jest krotszy niz w przypadku umiarkowanego hamowania. Jesli ta metoda hamo-
wania jest czesto stosowana, silnik moze sie mocno nagrzewac.
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OSTRZEZENIE: Silnik musi mie¢ znamionowg mozliwo$¢ pochtaniania energii
cieplnej generowanej podczas hamowania strumieniem.

Ustawienia
Menu — Ustawienia gtéwne — Silnik — Hamowanie strumieniem
Parametr: 97.05 Hamowanie strumieniem (str. 421).

Zdarzenia: -

Magnesowanie DC

Przemiennik czestotliwosci ma rézne funkcje magnesowania w przypadku réznych
faz uruchamiania silnika/obracania/zatrzymywania: magnesowanie wstepne, trzyma-
nie pragdem DC, magnesowanie dodatkowe i nagrzewanie wstepne (nagrzewanie sil-
nika).

Magnesowanie wstepne

Magnesowanie wstepne to magnesowanie DC silnika przed uruchomieniem. W celu
uzyskania mozliwie jak najwyzszego momentu rozruchowego wynoszgcego nawet
do 200% znamionowego momentu silnika mozna zastosowa¢ magnesowanie
wstepne. Metoda magnesowania wstepnego zalezy od wybranego trybu startu (para-
metr 21.01 Tryb startu lub 21.19 Tryb startu skalarnego). Poprzez dostosowanie
czasu magnesowania wstepnego (parametr 271.02 Czas magnesowania) mozna
zsynchronizowac¢ uruchomienie silnika na przykfad ze zwolnieniem hamulca mecha-
nicznego.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 21.01 Tryb startu (str. 242), 21.02 Czas magnesowania (str. 243) i 21.19
Tryb startu skalarnego (str. 248).

Zdarzenia: -
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Trzymanie DC

Ta funkcja umozliwia zablokowanie wirnika przy predkosci bliskiej zeru w czasie jego
normalnej pracy. Funkcje trzymania DC mozna aktywowa¢ za pomocg parametru
21.08 Sterowanie pradem DC. Jesli warto$¢ zadana predkosci i predkos¢ silnika
spadng ponizej konkretnego poziomu (parametr 21.09 Predkosc¢ trzymania DC),
przemiennik czestotliwosci przestanie generowac prad sinusoidalny i rozpocznie
dostarczenie pradu statego do silnika. Prad mozna ustawi¢ za pomocg parametru
21.10 Wart. zadana pradu DC. Jesli warto$¢ zadana przekracza warto$¢ okreslong w
parametrze 21.09 Predko$¢ trzymania DC, przemiennik czestotliwosci bedzie konty-
nuowat normalne dziatanie.

Predkos¢ silnika A Trzymanie DC

Dokument

21.09 Predkosc trzymania
DC

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 21.08 Sterowanie prgdem DC (str. 246) i 21.09 Predko$¢ trzymania DC
(str. 246).

Zdarzenia: -

Magnesowanie dodatkowe

Ta funkcja umozliwia kontynuowanie magnesowania silnika przez pewien czas (para-
metr 21.11 Czas magnesowania dodat.) po jego zatrzymaniu. Zapobiega to porusza-
niu si¢ maszyny pod wptywem obcigzenia, na przyktad w czasie, gdy nie mozna
jeszcze uzy¢ hamulca mechanicznego. Funkcje magnesowania dodatkowego mozna
aktywowac za pomocg parametru 21.08 Sterowanie prgdem DC. Prad magnesowa-
nia mozna okresli¢ za pomoca parametru 21.10 Wart. zadana pradu DC.

Uwaga: magnesowanie dodatkowe jest dostepne tylko wtedy, gdy wybrano zatrzy-
mywanie zgodnie z rampa (patrz parametr 21.03 Tryb zatrzymania).

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 21.03 Tryb zatrzymania (str. 243), 21.08 Sterowanie prgdem DC (str. 246)
i 21.11 Czas magnesowania dodat. (str. 246).

Zdarzenia: -
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Nagrzewanie wstepne (nagrzewanie silnika)

Funkcja nagrzewania wstepnego utrzymuje ciepty silnik i zapobiega kondensacji w
jego wnetrzu, dostarczajgc do niego prad DC po zatrzymaniu przemiennika czestotli-
wosci. Nagrzewanie moze zosta¢ wigczone tylko wtedy, gdy przemiennik czestotliwo-
Sci jest w trybie zatrzymania. Uruchomienie przemiennika czestotliwosci zatrzymuje
nagrzewanie.

W przypadku gdy nagrzewanie wstepne jest aktywne i zostanie wydane polecenie
zatrzymania, nagrzewanie wstepne rozpoczyna sie natychmiast, o ile przemiennik
czestotliwosci dziata z predkoscia ponizej limitu predkosci zerowej (patrz bit 0 w para-
metrze 06.19 Stowo stanu ster. predk.). Jesli przemiennik czestotliwosci dziata z
predkoscig przekraczajaca limit predkosci zerowej, nagrzewanie wstepne zostaje
opdznione o 60 sekund, aby zapobiec nadmiernemu prgdowi.

Te funkcje mozna zdefiniowac tak, aby byta zawsze aktywna po zatrzymaniu prze-
miennika czestotliwosci. Moze ona by¢ tez aktywowana przy uzyciu wejscia cyfro-
wego, magistrali komunikacyjnej, funkcji czasowej lub funkcji nadzoru. Na przyktad
przy uzyciu funkcji nadzoru sygnatu ogrzewanie moze by¢ aktywowane przez sygnat
pomiaru termicznego z silnika.

Prad nagrzewania wstepnego dostarczany do silnika moze zosta¢ zdefiniowany jako
0...30% znamionowego pradu silnika.

Gdy nagrzewanie wstepne jest aktywne, na pasku stanu widoczna jest ikona, ktéra

wskazuje, ze do silnika podawany jest prad; patrz strona 42.

Uwagi:

+ W przypadku aplikacji, w ktérych silnik obraca sie przez dtugi czas po zatrzyma-
niu modulacji, firma ABB zaleca uzywanie zatrzymania zgodnie z rampa wraz z

nagrzewaniem wstepnym w celu zapobiegniecia nagtemu pociggnieciu wirnika po
aktywacji nagrzewania wstepnego.

* Funkcja nagrzewania wymaga, aby obwod STO byt zamkniety i nie byt wyzwo-
lony.

» Funkcja nagrzewania wymaga, aby przemiennik czestotliwosci nie miat btedu.
+ Nagrzewanie wstepne wymaga trzymania prgdem DC do generowania pradu.

Ustawienia i diagnostyka
Menu — Ustawienia gtéwne — Silnik — Nagrzewanie wstepne

Parametry: 21.14 Wyb6r zrédta nagrz. wstepnego (str. 246) i 21.16 Prad nagrzew.
wstepnego (str. 247).

Zdarzenia: -
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Optymalizacja energii

Funkcja optymalizuje strumien silnika, aby catkowite zuzycie energii i poziom hatasu
silnika byty ograniczone, gdy przemiennik czestotliwosci dziata ponizej obcigzenia
znamionowego. Catkowita sprawnos¢ (silnika i przemiennika czestotliwosci) moze
zostac¢ poprawiona o 1...20% w zaleznosci od momentu obcigzenia i predkosci.

Uwaga: W przypadku silnikdw z magnesami trwatymi lub synchronicznych silnikéw
reluktancyjnych optymalizacja energii jest zawsze wigczona.

Ustawienia i diagnostyka
Menu — Wydajnos¢ energetyczna
Parametr: 45.11 Optymalizator energii (str. 369).

Zdarzenia: -

Czestotliwosé kluczowania

Przemiennik czestotliwosci ma dwie czestotliwosci kluczowania: znamionowg czestotli-
wos¢ kluczowania i minimalng czestotliwosé kluczowania. Przemiennik czestotliwosci
probuje utrzymacé najwyzszg dozwolong czestotliwos¢ kluczowania (znamionowg cze-
stotliwos$¢ kluczowania), jesli pozwala na to temperatura. Jesli nie, dynamicznie przeta-
cza sie miedzy znamionowg i minimalng czestotliwoscig kluczowania zaleznie od
temperatury przemiennika czestotliwosci. Gdy przemiennik czestotliwosci osiggnie
minimalng czestotliwos¢ kluczowania (najnizszg dozwolong czestotliwosé kluczowa-
nia), zaczyna ograniczac¢ prad wyjsciowy odpowiednio do rosngcej temperatury.

Informacje o obnizaniu warto$ci znamionowych zawiera rozdziat Dane techniczne,
sekcja Obnizanie warto$ci znamionowych czestotliwosci kluczowania w podrgczniku
uzytkownika przemiennika czestotliwosci.

Przyktad 1: Jedli czestotliwo$¢ kluczowania ma zostaé na stale ustawiona na jakas
wartosé, jak przy zastosowaniu pewnych filtréw zewnetrznych, na przykiad filtréw
EMC C1 lub sinusoidalnych (patrz Podrecznik uzytkownika przemiennika czestotliwo-
$ci), te wartos¢ nalezy ustawi¢ dla znamionowej i minimalnej czestotliwosci kluczo-
wania. Przemiennik czestotliwosci zachowa okreslong czestotliwosé kluczowania.

Przyktad 2: Jesli warto$¢ znamionowa czestotliwosci kluczowania wynosi 12 kHz, a
minimalna czestotliwos¢ kluczowania jest ustawiona na najnizszg dostepng wartosc,
przemiennik czestotliwosci utrzymuje najwyzszg mozliwg czestotliwos¢ kluczowania
w celu ograniczenia hatasu. Zmniejszenie czestotliwosci kluczowania nastepuje tylko
wtedy, gdy przemiennik czestotliwosci zacznie sie nagrzewac. Jest to przydatne na
przyktad w zastosowaniach, w ktérych niski poziom hatasu jest niezbedny, a duzy
hatas moze by¢ tolerowany, gdy wymagany jest petny prad wyjsciowy.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 97.01 W.zad. czestotliwo$¢ przet. i 97.02 Min. czestotliwos$¢ przetgcz.
(str. 408).

Zdarzenia: -
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Kontrola nagtego przyspieszenia

Jezeli silnik jest sterowany momentem, a jego obcigzenie ulegnie nagtemu, gwattow-
nemu zmniejszeniu, silnik moze przyspieszy¢. Program sterujgcy posiada funkcje
umozliwiajgcg kontrole nad nagtym przyspieszeniem, ktéra zmniejsza wartos¢
zadang momentu za kazdym razem, gdy predkos¢ silnika przekroczy warto$¢ okre-
$long za pomocg parametru 30.71 Min. predkosc lub 30.12 Maks. predkosc.

Poziom wytgczenia awaryjnego z

Predkosc silnika A powodu nadmiernej predkosci

} 31.30 Marg. wyt. dla przekr.

predk.
30.12 VA

-

Czas

-~
Kontrola nagtego przyspieszenia

30.11 jest aktywna

31.30 Marg. wyt. dla przekr.
predk.

y Poziom wytgczenia awaryjnego z
powodu nadmiernej predkosci

Funkcja jest oparta na regulatorze PI. Proporcjonalny czas przyrostu i catkowania
mozna zdefiniowaé za pomoca parametréow. Ustawienie wartosci zero wytacza kon-
trole nagtego przyspieszenia.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 30.11 Min. predkosc¢ (str. 291), 30.12 Maks. predkos¢ (str. 291) i 31.30
Marg. wyt. dla przekr. predk. (str. 296).

Zdarzenia: -

Bieg probny

Funkcja biegu prébnego umozliwia uruchomienie silnika na krétki czas, przy wykorzy-
staniu monostabilnego przetgcznika. Funkcja biegu prébnego jest zwykle uzywana
do lokalnego sterowania maszynami w trakcie przeprowadzania prac uruchomienio-
wych lub serwisowych.

Dostepne sg dwie funkcje biegu prébnego (1 i 2). Kazda z nich posiada wiasne zrodta
aktywaciji i wartosci zadanej. Zrédia sygnatu sg wybierane przy uzyciu parametréw
20.26 Zrédio startu biegu probn. 11 20.27 Zrédfo startu biegu prébn. 2 (Menu —
Ustawienia gtéwne — Start, stop, warto$¢ zadana — Bieg probny). Po aktywo-
waniu biegu prébnego przemiennik czestotliwosci zostanie uruchomiony i rozpocznie
przyspieszanie do zdefiniowanej predkosci biegu probnego (parametr 22.42 W. zad.
biegu prébnego 1 lub 22.43 W. zad. biegu probnego 2) z uwzglednieniem zdefiniowa-
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nej rampy przyspieszania biegu prébnego (parametr 23.20 Czas przysp. dla biegu
prob.). Po wytgczeniu sygnatu aktywacji biegu przemiennik czestotliwo$ci rozpocznie
zmniejszanie predkosci do zera z uwzglednieniem zdefiniowanej rampy zwalniania
biegu prébnego (parametr 23.21 Czas zwaln. dla biegu préb.).

Na ponizszym rysunku i w ponizszej tabeli przedstawiono sposéb dziatania prze-
miennika czestotliwosci w trakcie biegu prébnego. W tym przyktadzie uzywany jest
tryb zatrzymywania zgodnie z rampg (patrz parametr 21.03 Tryb zatrzymania).

Komenda biegu probnego = Stan zrédta ustawiony za pomocg parametru 20.26
Zrédfto startu biegu prébn. 1 lub 20.27 Zrédfo startu
biegu prébn. 2

Bieg probny = Stan zrodfa ustawiony za pomocg parametru 20.25
Wt. biegu prébnego
Polecenie startu = Stan polecenia startu przemiennika czestotliwosci.

Polecenie bie-
gu proébnego

Bieg prébny

Polecenie

startu
Wartos¢
zadana

I T T L T T L T T LI T T T T 1 >
12 34 56 78 9 10 11 12 13 1415 16 1718 t
Pole-
cenie . Pole-
: Bieg . .
Faza |biegu 2 cenie Opis
prob- prébny startu
nego
1-2 1 1 0 | Przemiennik czestotliwosci zwigksza predko$c¢ biegu prob-
nego z uwzglednieniem rampy przyspieszania funkcji biegu
prébnego.
2-3 1 1 0 | Przemiennik czestotliwosci dgzy do uzyskania wartosci
zadanej biegu prébnego.
3-4 0 1 0 | Przemiennik czestotliwosci zmniejsza predkos¢ do zera z
uwzglednieniem rampy zwalniania funkcji biegu prébnego.
4-5 0 1 0 | Przemiennik czestotliwosci zostanie zatrzymany.
5-6 1 1 0 | Przemiennik czestotliwosci zwigksza predkos¢ biegu prob-
nego z uwzglednieniem rampy przyspieszania funkcji biegu
prébnego.
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Faza

Pole-
cenie
biegu
prob-
nego

Bieg
prébny

Pole-
cenie
startu

Opis

Przemiennik czestotliwos$ci dgzy do uzyskania wartosci
zadanej biegu prébnego.

7-8

Przemiennik czestotliwosci zmniejsza predkosé¢ do zera z
uwzglednieniem rampy zwalniania funkcji biegu prébnego.

8-9

1->0

Przemiennik czestotliwosci zostanie zatrzymany. Polecenia
startu sg ignorowane, jesli aktywny jest sygnat biegu prob-
nego. Po zdjeciu sygnatu biegu probnego wymagane jest
wydanie nowego polecenia startu.

9-10

Przemiennik czestotliwosci rozpoczyna przyspieszanie do
warto$ci zadanej predkosci z uwzglednieniem wybranej
rampy przyspieszania (parametry 23.11...23.15).

10-11

Przemiennik czestotliwosci dgzy do uzyskania wartosci
zadanej predkosci.

11-12

Przemiennik czestotliwosci rozpoczyna zwalnianie do pred-
kosci zerowej z uwzglednieniem wybranej rampy zwalniania
(parametry 23.11...23.15).

12-13

Przemiennik czestotliwosci zostanie zatrzymany.

13-14

Przemiennik czestotliwosci rozpoczyna przyspieszanie do
wartosci zadanej predkosci z uwzglednieniem wybranej
rampy przyspieszania (parametry 23.11...23.15).

14-15

0->1

Przemiennik czestotliwos$ci dgzy do uzyskania wartosci
zadanej predkosci. Sygnat biegu probnego jest ignorowany,
dopdki aktywne jest polecenie startu. Jesli sygnat biegu préb-
nego jest aktywny, a wydawanie polecenia startu zostanie
zakonczone, bieg prébny zostanie natychmiast wigczony.

15-16

0->1

Wydawanie polecenia startu zostanie zakonczone. Prze-
miennik czestotliwosci rozpocznie zwalnianie z uwzglednie-
niem wybranej rampy zwalniania (parametry 23.711...23.15).
Po rozpoczeciu wydawania polecenia biegu probnego zwal-
niajgcy przemiennik czestotliwosci bedzie kontynuowat zwal-
nianie z uwzglednieniem rampy zwalniania funkcji biegu
probnego.

16-17

Przemiennik czestotliwosci dgzy do uzyskania wartosci
zadanej biegu probnego.

17-18

1->0

Przemiennik czestotliwosci zmniejsza predkosé do zera z
uwzglednieniem rampy zwalniania funkcji biegu prébnego.

Warto réwniez zapoznac sie ze schematem blokowym znajdujgcym sie na
stronie 554.
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Uwagi:

Funkcja biegu probnego nie jest dostepna, jesli przemiennik czestotliwosci jest
sterowany lokalnie.

Nie mozna wigczy¢ biegu probnego, jesli wydano polecenie startu przemiennika
czestotliwosci, ani uruchomi¢ przemiennika, gdy funkcja biegu prébnego jest
wytgczona. Aby uruchomi¢ przemiennik czgstotliwosci po zakoriczeniu biegu
prébnego, nalezy wydaé nowe polecenie startu.

OSTRZEZENIE! Jesli funkcja biegu prébnego zostata wigczona i aktywowana
po wydaniu polecenia startu, zostanie ona aktywowana zaraz po wytgczeniu

polecenia startu.

Jesli aktywowano obie funkcje biegu prébnego, wyzszy priorytet ma funkcja, ktérg
aktywowano jako pierwszg.

Bieg probny uzywa sterowania wektorowego.

Funkcje ruchu powolnego aktywowane za posrednictwem magistrali komunika-
cyjnej (patrz 06.01 Gtéwne sftowo sterowania, bity 8...9) korzystajg z wartosci

zadanych i czaséw rampy zdefiniowanych na potrzeby biegu prébnego, lecz nie
wymagajg podania sygnatu biegu prébnego.

Ustawienia i diagnostyka
Menu — Ustawienia giéwne — Start, stop, warto$¢ zadana — Bieg prébny

Parametry: 20.25 W4. biegu prébnego...20.27 Zrédto startu biegu prébn. 2 (str. 240),
22.42 W. zad. biegu prébnego 1...22.43 W. zad. biegu prébnego 2 (str. 258) i 23.20
Czas przysp. dla biegu prob....23.21 Czas zwaln. dla biegu préb. (str. 263).

Zdarzenia: -
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Zatrzymanie z kompensacjg predkosci

Zatrzymanie z kompensacjg predkosci jest dostepne na przyktad dla zastosowan, w
przypadku ktérych przenosnik musi pokona¢ pewng odlegtosé po otrzymaniu polecenia
stopu. Przy maksymalnej predkosci silnik jest zatrzymywany normalnie zgodnie ze zde-
finiowang rampa zwalniania (po zastosowaniu zdefiniowanego przez uzytkownika
opodznienia w celu dostosowania przebytej odlegtosci). Ponizej maksymalnej predkosci
zatrzymanie jest dodatkowo opdznione przez dziatanie przemiennika czestotliwosci z
biezacg predkosciag przed zatrzymaniem silnika zgodnie z rampg. Tak jak przedsta-
wiono na rysunku w obu przypadkach odlegto$é¢ przebyta po wydaniu polecenia zatrzy-
mania jest taka sama, czyli obszar A + obszar B réwna sie obszarowi C.

Predkos¢ silnika D1 = Opoznienie zdefiniowane przy
uzyciu parametru 21.31

A pol i
z:tre;ﬁrr\];%ia D2 = Dodatkowe opoznienie
Maks | | zdefiniowane przy uzyciu
predkos¢ - zatrzymania z kompensacjg

predkosci

Obszar A + Obszar B = Obszar C
Uzyta
predkosé

» {(S)

Kompensacja predkosci nie obejmuje czaséw ksztattu (parametry 23.32 Ksztatt
rampy 11i 23.33 Ksztaft rampy 2). Dodatnie czasy ksztattu wydtuzajg przebytg odle-
gtosé.

Mozliwe jest ograniczenie kierunku obrotéw dla funkcji zatrzymania z kompensacja
predkosci.

Kompensacja predkosci jest obstugiwana zaréwno w wektorowym, jak i skalarnym
trybie sterowania silnikiem.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 21.30 Tryb zatrzymania kompensacji predk....21.32 Prog zatrz. kom-
pens.predk. (str. 250).

Zdarzenia: -
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Kontrola napiecia DC

Kontrola nad przepieciem

Kontrola nad przepieciami posredniego fgcza DC jest niezbedna zazwyczaj, gdy sil-
nik pracuje w trybie generatorowym. Silnik moze pracowac¢ w trybie generowania,
gdy zwalnia lub gdy obcigzenie ciggnie wat silnika, powodujgc szybsze obroty niz sto-
sowana predkos¢ lub czestotliwos¢. Aby uniemozliwi¢ przekroczenie limitu napiecia
w obwodzie DC, kontroler przepigcia automatycznie zmniejsza moment generowania
po osiggnieciu tego limitu. Kontroler przepiecia réwniez zwieksza zaprogramowane
czasy zwalniania, jesli osiggniety zostat limit. W celu uzyskania krotszych czasow
zwalniania wymagany moze byé czoper lub rezystor hamujacy.

Ustawienia i diagnostyka

Parametr: 30.30 Kontrola nad przepieciem (str. 296).
Zdarzenia: A3A1 Przepigcie tgcza DC (str. 475) i 3210 Przepiecie tgcza DC (str. 487).

Kontrola nad zbyt niskim napieciem (przejscie przez zanik napiecia
zasilania)

Jesli odciete zostanie wejsciowe napigcie zasilajgce, przemiennik czestotliwosci
bedzie kontynuowat prace, korzystajgc z energii kinetycznej obracajgcego sie silnika.
Przemiennik czestotliwosci zachowa petng funkcjonalnosé, jesli silnik bedzie sie
obracat i generowat energie na potrzeby przemiennika czestotliwosci. Przemiennik
czestotliwosci moze nadal kontynuowac prace po zaistniatej przerwie, jesli gitéwny
stycznik ciggle jest zamkniety (o ile istnieje).




166 Funkcje programu

Uwaga: Jednostki wyposazone w gtéwny stycznik musza takze zawiera¢ obwod pod-
trzymywania zasilania (np. UPS) umozliwiajgcy utrzymanie zamknietego obwodu ste-
rowania stycznikiem podczas krotkiej przerwy w zasilaniu.

W *W”

ﬂ’f‘l\uﬂ\m‘

SRVAAVANNIUNNAN, i v

M out DC
(N-m) (Hz) (Vdc)

160 80 520

Upg

120 60 390

£
80 40 260 - out

T
40 20 130 = N

t(s)
1,6 5,8 8 11,2 15,4

Upc = napiecie obwodu posredniego przemiennika czestotliwosci, f, s = czestotliwos¢ wyj-
Sciowa przemiennika czestotliwosci, Ty = Moment silnika

Brak napigcia zasilajgcego przy obcigzeniu znamionowym (f,,t = 40 Hz). Napigcie DC
obwodu posredniego spada do poziomu limitu minimalnego. Kontroler utrzymuje state
napiecie tak dtugo, jak dlugo zasilanie bedzie wytaczone. Przemiennik czestotliwosci pra-
cuje w trybie generatorowym. Predko$c¢ silnika spada, lecz przemiennik czestotliwosci
bedzie dziatat, dopoki silnik bedzie miat wystarczajgca energie kinetyczna.

Wdrazanie kontroli nad zbyt niskim napieciem (przejscie przez zanik mocy)

Funkcje kontroli nad zbyt niskim napieciem nalezy wdrozy¢ w nastepujacy sposob:

Sprawdzi¢, czy funkcja kontroli nad zbyt niskim napieciem przemiennika czestotli-
wosci jest wigczona przy uzyciu parametru 30.31 Kontr. nad zbyt niskim nap..

Parametr 21.01 Tryb startu musi zosta¢ ustawiony na wartos¢ Automatyczny (w
trybie wektorowym) lub parametr 21.19 Tryb startu skalarnego musi zosta¢ usta-
wiony na warto$¢ Automatyczny (w trybie skalarnym), aby umozliwi¢ lotny start
(uruchamianie przy obracajgcym sie silniku).

Jesli instalacja jest wyposazona w gtéwny stycznik, nalezy uniemozliwi¢ jego aktywa-
cje po przerwaniu zasilania. Mozna na przyktad uzy¢ przekaznika zwtocznego w
obwodzie sterowania stycznika.

OSTRZEZENIE! Upewnié sig, ze lotny start silnika nie spowoduje niebezpie-
czenstwa. W razie watpliwosci nie stosowac funkcji kontroli nad zbyt niskim

napieciem.
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Automatyczne restartowanie

Istnieje mozliwos$¢ ustawienia automatycznego restartowania przemiennika czestotli-
wosci po krétkiej (maksymalnie 10 sekundowej) awarii zasilania. Mozna to zrobi¢
przy uzyciu funkcji automatycznego restartowania, umozliwiajgcej okreslenie dozwo-
lonego czasu pracy przemiennika czestotliwosci bez dziatajgcych wentylatoréow chto-
dzgcych (domysinie 10 sekund).

Jesli funkcja jest wigczona, po awarii zasilania wykonane zostang nastepujgce dzia-
tania umozliwiajgce pomysine przeprowadzenie restartu:

+ Btad wystgpienia zbyt niskiego napiecia zostanie zblokowany (ale generowane
jest ostrzezenie).

* Procesy modulowania i chtodzenia zostanie zatrzymane w celu zachowania catej
pozostatej energii

» Wigczona zostanie funkcja wstepnego tadowania obwodu DC

Jesli napiecie DC zostanie przywrdcone przed uptywem czasu zdefiniowanego w
parametrze 21.18 Czas autom. restartowania i sygnat startu bedzie nadal przesytany,
kontynuowane bedzie normalne dziatanie. Jesli jednak napiecie DC bedzie zbyt
niskie po jego przywréceniu, przemiennik czestotliwosci zostanie wytgczony awaryj-
nie z powodu btedu 3220 Niedostateczne napigcie fgcza DC.

Jesli parametr 21.34 Wymus aut. restart. jest ustawiony na wartos¢ Wigcz, przemien-
nik czestotliwosci nigdy jest wylgczany awaryjnie z powodu btedu za niskiego napie-
cia i sygnat startu jest zawsze wigczony. Po przywrdceniu napiecia DC wznawiana
jest normalna praca.

OSTRZEZENIE! Przed aktywacjg funkcji nalezy sie upewni¢, ze nie spowo-

duje to wystgpienia niebezpiecznych sytuacji. Funkcja automatycznie urucha-
mia ponownie przemiennik czestotliwos$ci i kontynuuje dziatanie po przerwie w
zasilaniu.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 21.01 Tryb startu (str. 242), 21.18 Czas autom. restartowania...21.19 Tryb
startu skalarnego (str. 247), 21.34 Wymus aut. restart. (str. 251) i 30.31 Kontr. nad
zbyt niskim nap. (str. 296).

Zdarzenia: A3A2 Niedostateczne napiecie tgcza DC (str. 475) i 3220 Niedostateczne
napiecie tgcza DC (str. 487).

Limity dotyczace wytaczania i kontroli napiecia

Limity dotyczace wytaczania i kontroli napiecia posredniego obwodu DC zalezg od
napigcia zasilania i typu przemiennika czestotliwosci/inwertera. Napiecie DC (Upc)
jest o okoto 1,35 raza wieksze niz zasilajgce napiecie miedzyprzewodowe, a jego
wartos¢ mozna wyswietli¢ za pomocg parametru 01.11 Napiecie DC.
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Ponizsza tabela przedstawia wartosci wybranych pozioméw napiecia DC. Nalezy
pamietac o tym, Ze napiecia absolutne r6znig sie w zaleznosci od typu przemiennika
czestotliwosci/inwertera i zakresu napiecia zasilania AC.

Poziom napigcia DC (V)

Patrz 95.01 Napiecie zasilania.

Zakres napiecia zasilania [V]

Zakres napigcia zasilania [V]

0,85x1,41x380 = 4552

380...415 440...480
Limit btedu przepiecia 840 840
Limit sterowania przepigciem 780 780
Limit zalagzenia wewnetrznego czopera 780 780
hamowania
Limit wy%quenia wewnetrznego czopera 760 760
hamowania
Limit ostrzezenia o przepieciu 745 745
Limit ostrzezenia dotyczgcego zbyt 0,85x1,41xwarto$¢ parametru | 0,85x1,41xwarto$¢ parametru
niskiego napigcia 95.03" 95.03"

0,85x1,41x440 = 5272

Limit kontroli zbyt niskiego napigcia

0,75x1,41xwarto$¢ parametru
95.03"

0,75x1,41x380 = 4022

0,75x1,41xwarto$¢ parametru
95.03"

0,75%1,41x440 = 4652)

Limit zamkniecia przekaznika tadowania

0,78x1,41xwarto$¢ parametru
95.03"

0,78x1,41x380 = 402 2

0,78x1,41xwarto$¢ parametru
95.03"

0,78x1,41x440 = 465 2)

Limit otwarcia przekaznika tadowania

0,73x1,41xwarto$¢ parametru
95.03"

0,73x1,41x380 = 348 2

0,73x1,41xwarto$¢ parametru
95.03"

0,73x1,41x440 = 403 2)

Napiecie DC przy gornej granicy zakresu
napiecia zasilania (Upcmax)

560

648

Napiecie DC przy dolnej granicy zakresu
napigcia zasilania (Upcmin)

513

594

Aktywacja tadowania / limit trybu
gotowosci 3)

0,73x1,41xwarto$¢ parametru
95.03"

0,73%1,41x380 = 348 2

0,73x1,41xwarto$¢ parametru
95.03"

0,73x1,41x440 = 403 2

Limit btedu za niskiego napiecia

0,45x1,41xwarto$¢ parametru
95.03"

0,45%1,41x380 = 2412

0,45x1,41xwarto$¢ parametru
95.03"

0,45x1,41x440 = 2792

napiecie zasilania AC,

zasilania.

automatycznie wznowi dziatanie.

T Jesli parametr 95.01 Napiecie zasilania ma wartosé Automatycznie / nie wybrano, a parametr 95.02
Adaptacyjne limity napiecia ma warto$¢ Wigcz, uzywana jest warto$¢ parametru 95.03 Szacowane

2w przeciwnym razie jest uzywany dolny limit zakresu wybranego przy uzyciu parametru 95.01 Napigcie
3) Po aktywowaniu trybu gotowosci modulowanie przemiennika czestotliwosci zostaje zatrzymane,

wentylator zostaje zatrzymany, a funkcja wstepnego tadowania obwodu zostaje aktywowana. Jesli
napigcie ponownie przekroczy ten poziom, przemiennik czestotliwo$ci musi ukonczy¢ tadowanie, zanim

Ustawienia i diagnostyka

Parametry 01.11 Napiecie DC (str. 182), 30.30 Kontrola nad przepieciem...30.31
Kontr. nad zbyt niskim nap. (str. 296) i 95.01 Napiecie zasilania...95.02 Adaptacyjne

limity napiecia (str. 408).

Zdarzenia: -
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Czoper hamowania

Czoper hamowania umozliwia obstuge energii generowanej przez zwalniajgcy silnik.
Jesli napiecie DC wzrosnie do wystarczajgco wysokiego poziomu, czoper podtaczy

obwod DC do zewnetrznego rezystora hamowania. Dziatanie czopera opiera sie na

histerezie.

Wewnetrzne czopery hamowania przemiennika czestotliwosci (w obudowach
R1...R4) rozpoczynaja przesytanie energii przy poczatkowym limicie wewnetrznego
czopera hamowania o warto$ci 780 V i koriczg przesytanie energii przy koncowym
limicie wewnetrznego czopera hamowania o wartosci 760 V (zasilanie AC
380...480 V).

Informacje dotyczace zewnetrznych czoperéw hamowania zawiera ich dokumenta-
cja.

Uwaga: kontrola nad przepieciami musi by¢ wylgczona, aby korzysta¢ z czopera.

Ustawienia i diagnostyka
Grupa parametrow: 43 Czoper hamowania (str. 363).

Parametr: 01.11 Napiecie DC (str. 182).

Zdarzenia: A792 Okablowanie rezystora hamowania (str. 480), A793 Nadmierna
temp. rezystora hamow. (str. 480), A79C Nadmierna temp. IGBT czop. ham.
(str. 480), 7183 Nadmierna temp. rezystora hamow. (str. 493) i 7192 Nadmierna
temp. IGBT czop. ham. (str. 493).
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Bezpieczenstwo i zabezpieczenia

Standardowe funkcje ochrony

Przetezenie

Jesli prad wyjsciowy przekracza wewnetrzny limit przetezenia, tranzystory IGBT sg
natychmiast wytgczane, aby chroni¢ przemiennik czestotliwosci.

Przepiecie DC

Patrz sekcja Kontrola nad przepieciem na stronie 155.

Za niskie napiecie DC

Patrz sekcja Kontrola nad zbyt niskim napieciem (przej$cie przez zanik napiecia zasi-
lania) na stronie 155.

Temperatura przemiennika czestotliwosci

Jesli temperatura jest wysoka, przemiennik czestotliwosci najpierw rozpoczyna ogra-
niczanie czestotliwosci kluczowania, a nastepnie ogranicza prad, aby zapewni¢
ochrone dla swoich komponentow. Jesli przemiennik czestotliwosci nadal sie
nagrzewa, na przyktad z powodu awarii wentylatora, zostaje wygenerowany biad
nadmiernej temperatury.

Zwarcie

W przypadku wystgpienia zwarcia tranzystory IGBT zostajg natychmiast wylgczone
w celu ochrony przemiennika czestotliwosci.

Zatrzymanie awaryjne

Sygnat zatrzymania awaryjnego jest podtgczany do wejscia wybranego przy uzyciu
parametru 21.05 Zrédfo zatrzymania awar.. Sygnat zatrzymania awaryjnego mozna
réwniez wygenerowac za posrednictwem magistrali komunikacyjnej (parametr 06.01
Gtéwne sftowo sterowania, bity 0...2).

Tryb zatrzymania awaryjnego mozna wybraé za pomoca parametru 271.04 Tryb
zatrzymania awaryjnego. Dostepne sg nastepujgce tryby:

+ Off1: zatrzymywanie zgodnie ze standardowg rampg zwalniania zdefiniowang dla
okreslonego uzywanego typu warto$ci zadanej

+ Off2: zatrzymanie wybiegiem

+ Off3: zatrzymywanie zgodnie z rampg zatrzymywania awaryjnego zdefiniowang w
parametrze 23.23 Czas zatrz. awaryjnego.

W przypadku trybéw zatrzymywania Off1 lub Off3 mozna nadzorowac zmniejszanie
predkosci silnika zgodnie z rampg za pomoca parametréw 31.32 Nadzor rampy
zatrzymania awaryjn. i 31.33 Opd6z. nadzoru rampy zatrz. awaryj..
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Uwagi:

» Instalator urzadzenia jest odpowiedzialny za zainstalowanie urzadzen stuzgcych
do zatrzymywania awaryjnego oraz wszystkich dodatkowych urzadzen niezbed-
nych, aby funkcja zatrzymywania awaryjnego spetniata kryteria opisane w wyma-
ganych kategoriach zatrzymywania awaryjnego. Aby uzyska¢ wiecej informacji,
nalezy skontaktowac sie z lokalnym przedstawicielem firmy ABB.

* Po wykryciu sygnatu zatrzymania awaryjnego nie mozna anulowa¢ wykonania
funkcji zatrzymania awaryjnego nawet poprzez zdjecie sygnatu.

» Jesli w przypadku limitu minimalnego (lub maksymalnego) momentu ustawiono
wartos¢ 0%, zatrzymanie przemiennika czestotliwosci przy uzyciu funkcji zatrzy-
mania awaryjnego moze nie by¢ mozliwe.

Ustawienia i diagnostyka
Menu — Ustawienia gtéwne — Start, stop, wartosé zadana — Zezwolenia na bieg

Parametry: 21.04 Tryb zatrzymania awaryjnego...21.05 Zrédlo zatrzymania awar.
(str. 244), 23.23 Czas zatrz. awaryjnego (str 263) i 31.32 Nadzér rampy zatrzymania
awaryjn....31.33 Opdz. nadzoru rampy zatrz. awaryj. (str. 307).

Zdarzenia: AFE1 Zatrzymanie awaryjne (off2)...AFE2 Zatrzymanie awaryjne
(off1/0ff3) (str. 484) i 73B0 Bfgd rampy zatrzym. awar. (str. 493).

Ochrona termiczna silnika

Program sterujacy udostgpnia dwie rézne funkcje monitorujgce temperature silnika.
Zrodta danych o temperaturze oraz limity dotyczgce ostrzezenh/wytaczania mozna
ustawi¢ dla kazdej funkcji z osobna.

Temperature silnika mozna monitorowa¢ za pomoca:

* modelu ochrony termicznej silnika (szacowana temperatura przez przemiennik
czestotliwosci) lub

* czujnikéw zainstalowanych w uzwojeniach. Ta metoda umozliwia uzyskanie
doktadniejszych danych modelu silnika.

Model ochrony termicznej silnika
Przemiennik czestotliwosci oblicza temperature z uwzglednieniem nastepujgcych zatozen:

1. Jesli po raz pierwszy podtgczono zrédto zasilania do przemiennika czestotliwosci,
zaktada sie, ze temperatura silnika jest rowna temperaturze otoczenia (zdefinio-
wanej w parametrze 35.50 Temperatura otoczenia silnika). Jesli zrédto zasilania
zostanie podtgczone do przemiennika czestotliwosci po raz kolejny, przyjete
zostanie zatozenie, ze temperatura silnika jest rowna oszacowanej temperaturze.

2. Temperatura silnika jest obliczana na podstawie termicznej statej czasowej silnika
i krzywej obcigzenia silnika. Te informacje sg zapisywane w programie przez uzyt-
kownika. Jezeli temperatura otoczenia przekracza 30°C, nalezy odpowiednio
ustawi¢ krzywg obcigzenia.

Uwaga: Z modelu cieplnego silnika mozna korzysta¢ tylko wtedy, gdy do inwertera
podtgczony jest tylko jeden silnik.
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Realizacja ochrony termicznej silnika za pomoca czujnika temperatury

OSTRZEZENIE! Normy |EC 60664 i IEC 61800-5-1 wymagajg podwdjnej lub
wzmocnionej izolacji miedzy czesciami i powierzchnig silnika bedgcymi pod

napieciem i dostepnymi czesciami wyposazenia elektrycznego, ktére jest nieprzewo-
dzace lub przewodzace, ale niepodtgczone do uziemienia.

Istniejg cztery alternatywy realizaciji:

W przypadku podwajnej lub wzmocnionej izolacji miedzy czujnikiem i elementami
silnika, ktore sg pod napieciem, mozna podtgczy¢ czujnik bezposrednio do wejsé
analogowych/cyfrowych przemiennika czestotliwosci.

W przypadku podstawowej izolacji miedzy czujnikiem i elementami silnika pod

napieciem, mozna podtgczy¢ czujnik do wejsé analogowych/cyfrowych przemien-

nika, o ile wszystkie pozostate obwody podigczone do cyfrowych i analogowych
wej$¢ przemiennika (zazwyczaj obwody bardzo niskiego napiecia) sg chronione
przed kontaktem i izolowane w sposob podstawowy od innych obwodéw niskiego
napiecia. Izolacja musi mie¢ takg samg warto$¢ znamionowg napiecia co obwdd
gtéwny przemiennika czestotliwosci. Nalezy zwréci¢ uwage, ze obwody bardzo
niskiego napiecia (jak np. 24 V DC) zwykle nie spetniajg tych wymagan.

» Alternatywa: Mozna podigczy¢ czujnik z podstawowg izolacjg do wejs¢ analo-
gowych/cyfrowych przemiennika czestotliwosci, jesli nie podtgczono innych
zewnetrznych obwodoéw sterowania do wejs¢ cyfrowych i analogowych.

Czujnik mozna podigczy¢ do wejscia cyfrowego przemiennika czestotliwosci za

posrednictwem zewnetrznego przekaznika termistorowego. Izolacja przekaznika

musi mie¢ wartos¢ znamionowg obwodu gtéwnego silnika.

Monitorowanie temperatury za pomocg czujnikéw PTC

Czujniki PTC (1...3) mozna podtgczaé szeregowo do wejscia analogowego i do wyj-
Scia analogowego. Wyjscie analogowe dostarcza za posrednictwem czujnika staty
prad wzbudzania o natezeniu 1,6 mA. W miare jak rezystancja czujnika zwigksza sie
wraz z temperaturg silnika, napiecie na czujniku rosnie. Funkcja pomiaru temperatury
oblicza rezystancje czujnika i generuje wskazanie w przypadku wykrycia zbyt wyso-
kiej temperatury.

Koniec ekranu kabla po stronie czujnika nalezy pozostawi¢ niepodtgczony.

Informacje o okablowaniu czujnika zawiera podrecznik uzytkownika przemiennika
czestotliwosci.
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Na ponizszym rysunku przedstawiono typowg warto$¢ rezystancji czujnika PTC
w zaleznosci od temperatury.
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Gdy wyjscie analogowe jest niedostepne lub uzywane w innych celach, mozna skon-
figurowac potgczenie z dzielnikiem napiecia uzywajgce wewnetrznej rezystancji wej-
$cia cyfrowego. Czujniki PTC (1...3) mozna tgczy¢ szeregowo z wartoscig zadang
10 V i wejsciami cyfrowymi oraz analogowymi. Funkcja pomiaru temperatury odczy-
tuje napiecie przez wewnetrzng rezystancje wejscia cyfrowego na wejsciu analogo-
wym i oblicza rezystancje czujnika PTC.

Informacje o okablowaniu czujnika zawiera podrecznik uzytkownika przemiennika
czestotliwosci.

Nalezy upewnic sie, ze uzywane wejscie DI nie zostato skonfigurowane w innym celu
w programie sterujgcym przemiennikiem czestotliwosci.

Monitorowanie temperatury za pomoca czujnikéw Pt100

Czujniki Pt100 1...3 mozna podtgczac szeregowo do wejscia analogowego i do wyj-
Scia analogowego.

Wyjscie analogowe dostarcza za posrednictwem czujnika staty prgd wzbudzania o
natezeniu 9,1 mA. W miare jak rezystancja czujnika zwigksza sie wraz z temperaturg
silnika, napiecie na czujniku rosnie. Funkcja pomiaru temperatury odczytuje napiecie
na wejsciu analogowym i konwertuje je na wartos¢ temperatury.

Istnieje mozliwos¢ dostosowania limitdbw nadzoru temperatury silnika oraz wybrania
sposobu, w jaki przemiennik czestotliwo$ci zareaguje w przypadku wykrycia zbyt
wysokiej temperatury.

Patrz sekcja Realizacja ochrony termicznej silnika za pomocg czujnika temperatury
na stronie 162.
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Informacje o okablowaniu czujnika zawiera rozdziat Montaz elektryczny, sekcja Wej-
Scia Al1 i Al2 jako wejScia czujnikow Pt100, Pt1000, Ni1000, KTY83 i KTY84 (X1)
w Podreczniku uzytkownika przemiennika czestotliwosci.

Monitorowanie temperatury za pomoca czujnikéw Pt1000

Czujniki Pt1000 1...3 mozna podtacza¢ szeregowo do wejscia analogowego i do wyj-
$cia analogowego.

Wyjscie analogowe dostarcza do czujnika staty prad wzbudzania o natezeniu 0,1 mA.
W miare jak rezystancja czujnika zwigksza sie¢ wraz z temperaturg silnika, napigcie
na czujniku rosnie. Funkcja pomiaru temperatury odczytuje napiecie na wejsciu ana-
logowym i konwertuje je na warto$¢ temperatury.

Patrz sekcja Realizacja ochrony termicznej silnika za pomocg czujnika temperatury
na stronie 762.

Informacje o okablowaniu czujnika zawiera rozdziat Montaz elektryczny, Wejscia Al i
Al2 jako wejscia czujnikéw Pt100, Pt1000, Ni1000, KTY83 i KTY84 (X1) w Podrecz-
niku uzytkownika przemiennika czestotliwosci.

Monitorowanie temperatury za pomoca czujnikéw Ni1000

Do wejscia i wyjscia analogowego jednostki sterujgcej mozna podtgczy¢ jeden czuj-
nik Ni1000.

Wyjscie analogowe dostarcza za posrednictwem czujnika staty prgd wzbudzania o
natezeniu 9,1 mA. W miare jak rezystancja czujnika zwieksza sie wraz z temperaturg
silnika, napiecie na czujniku ros$nie. Funkcja pomiaru temperatury odczytuje napiecie
na wejsciu analogowym i konwertuje je na warto$¢ temperatury.

Patrz sekcja Realizacja ochrony termicznej silnika za pomocg czujnika temperatury
na stronie 7162.

Informacje o okablowaniu czujnika zawiera rozdziat Montaz elektryczny, Wejscia Al1 i
Al2 jako wejscia czujnikéw Pt100, Pt1000, Ni1000, KTY83 i KTY84 (X1) w Podrecz-
niku uzytkownika przemiennika czestotliwosci.

Monitorowanie temperatury za pomoca czujnikéw KTY84

Do wejscia i wyjscia analogowego jednostki sterujgcej mozna podtgczy¢ jeden czuj-
nik KTY84.

Wyjscie analogowe dostarcza do czujnika staty prad wzbudzania o natezeniu 2,0 mA.
W miare jak rezystancja czujnika zwigksza sie wraz z temperaturg silnika, napiecie
na czujniku rosnie. Funkcja pomiaru temperatury odczytuje napiecie na wejsciu ana-
logowym i konwertuje je na warto$¢ temperatury.

Na rysunku i w tabeli na str. 165 przedstawiono typowe wartosci rezystancji czujnika
KTY84 w zaleznosci od temperatury pracujgcego silnika.

Patrz sekcja Realizacja ochrony termicznej silnika za pomocg czujnika temperatury
na stronie 762.
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Informacje o okablowaniu czujnika zawiera rozdziat Montaz elektryczny, Wejscia Al1 i
Al2 jako wejscia czujnikéw Pt100, Pt1000, Ni1000, KTY83 i KTY84 (X1) w Podrecz-
niku uzytkownika przemiennika czestotliwosci.

Monitorowanie temperatury za pomoca czujnikéw KTY83

Do wejscia i wyjscia analogowego jednostki sterujgcej mozna podtgczy¢ jeden czuj-
nik KTY83.

Wyjscie analogowe dostarcza do czujnika staty prad wzbudzania o natezeniu 1,0 mA.
W miare jak rezystancja czujnika zwigksza sig¢ wraz z temperaturg silnika, napigcie
na czujniku rosnie. Funkcja pomiaru temperatury odczytuje napiecie na wejsciu ana-
logowym i konwertuje je na warto$¢ temperatury.

Na ponizszym rysunku i w ponizszej tabeli przedstawiono typowe wartosci rezystanc;ji
czujnika KTY83 w zaleznosci od temperatury pracujgcego silnika.

Skalowanie
KTY84 KTYS83
°C Q Q
90 936 1569

110 1063 1774
130 1197 1993
150 1340 2225

Istnieje mozliwo$¢ dostosowania limitdéw nadzoru temperatury silnika oraz wybrania
sposobu, w jaki przemiennik czestotliwosci zareaguje w przypadku wykrycia zbyt
wysokiej temperatury.

Patrz sekcja Realizacja ochrony termicznej silnika za pomocg czujnika temperatury
na stronie 162.

Informacje o okablowaniu czujnika zawiera rozdziat Montaz elektryczny, Wejscia Al1 i
Al2 jako wej$cia czujnikéw Pt100, Pt1000, Ni1000, KTY83 i KTY84 (X1) w Podrecz-
niku uzytkownika przemiennika czestotliwos$ci.
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Podlaczanie czujnika temperatury silnika do przemiennika czestotliwosci za
posrednictwem przekaznika

Alternatywa A czujnika PTC: W tej tabeli przedstawiono wymagang izolacje przekaz-
nika zewnetrznego klienta oraz wymagang izolacje czujnika, aby spetni¢ wymagania
klasy A napiecia ostatecznego (izolacja podwdjna) normy IEC 60800-5-1.

Przekaznik PTC Wymagana izolacja czujnika temperatury
Typ Izolacja
Przekaznik Podstawowa izolacja | Podstawowa izolacja
zewnetrzny 6 kV

Alternatywa B czujnika PTC: Klase B napiecia ostatecznego normy IEC 60800-5-1
(izolacja podstawowa) podano dla przekaznika 6 kV. Przewody podtgczone do
wszystkich wyjs¢ i wejs¢ przekaznikowych ochrony silnika muszg by¢ zabezpieczone
przed kontaktem bezposrednim.

Alternatywa A czujnika Pt100: W tej tabeli przedstawiono wymagang izolacje prze-

kaznika zewnetrznego klienta oraz wymagang izolacje czujnika, aby spetni¢ wymaga-
nia klasy A napiecia ostatecznego (izolacja podwéjna) normy IEC 60800-5-1.

Przekaznik Pt100 Wymagana izolacja czujnika temperatury
Typ Izolacja pomiedzy czujnikiem a elementami silnika
pod napieciem
Przekaznik Podstawowa izolacja | Podstawowa izolacja
zewnetrzny 6 kV

Alternatywa B czujnika Pt100: Klase B napigcia ostatecznego normy IEC 60800-5-1
(izolacja podstawowa) mozna uzyskac w przypadku utworzenia izolacji podstawowe;j
miedzy czujnikiem a elementami silnika pod napieciem. Przewody podtgczone do
wszystkich wyj$¢ i wejs¢ przekaznikowych ochrony silnika muszg by¢ zabezpieczone
przed kontaktem bezposrednim.

Ustawienia i diagnostyka

Menu — Ustawienia gtéwne — Silnik — Szacowana ochrona termiczna
Menu — Ustawienia gtéwne — Silnik — Zmierzona ochrona termiczna

Grupa parametrow: 35 Ochrona termiczna silnika (str. 325).

Zdarzenia: -

Ochrona silnika przed przecigzeniem

Ta sekcja zawiera opis ochrony silnika przed przecigzeniem bez uzycia modelu
ochrony termicznej silnika z szacowang lub zmierzong temperaturg. Informacje o
ochronie z uzyciem modelu ochrony termicznej silnika zawiera sekcja Ochrona ter-
miczna silnika na stronie 161.
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Ochrona silnika przed przecigzeniem jest wymagana i zdefiniowana w wielu standar-
dach, w tym w US National Electric Code (NEC), UL 508C i wspodlnej normie

UL\IEC 61800-5-1 wraz z normg IEC 60947-4-1. Normy te zezwalajg na ochrone sil-
nika przed przecigzeniem bez zewnetrznych czujnikéw temperatury.

Funkcja ochrony pozwala uzytkownikowi na okreslanie klasy dziatania w ten sam
sposob, w jaki przekazniki przecigzenia sg okreslone w normach IEC 60947-4-1 i
NEMAICS 2.

Ochrona silnika przed przecigzeniem wymaga okreslenia poziomu wytgczenia awa-
ryjnego dla pradu silnika. Stuzy do tego krzywa definiowana przy uzyciu parametrow
35.51, 35.52 i 35.53. Poziom wytgczenia awaryjnego to prad silnika, przy ktérym
zostanie wigczona ochrona silnika przed przecigzeniem, jesli prad silnika pozostaje
ciggle na tym poziomie.

Klasa przecigzenia silnika (klasa dziatania), parametr 35.57 Klasa przecigzenia sil-
nika, jest podawana jako czas wymagany do wytgczenia awaryjnego przekaznika
przecigzenia w przypadku dziatania o 7,2 razy

wigkszego niz poziom wytgczenia awaryjnego w przypadku normy IEC 60947-4-1i0 6
razy wiekszego od poziomu wyfgczania awaryjnego w przypadku normy NEMA ICS 2.
Normy okreslajg tez czas potrzebny na wytgczenie awaryjne w przypadku biezgcych
poziomoéw miedzy poziomem wytgczenia awaryjnego i 6 razy wiekszym od poziomu
wylgczania awaryjnego. Przemiennik czestotliwosci spetnia wymagania czasow wyta-
czenia awaryjnego normy IEC i NEMA.

Uzycie klasy 20 spetnia wymagania normy UL 508C.

Algorytm przecigzenia silnika monitoruje wspétczynnik kwadratowy (prad silnika /
poziom wytaczenia awaryjnego)2 i gromadzi te informacje w miare uptywu czasu.
Jest to czasem okreslane jako ochrona 12t Aby wyswietli¢ zgromadzong wartosc,
nalezy uzy¢ parametru 35.05.

Przy uzyciu parametru 35.56 mozna okresli¢, ze gdy parametr 35.05 osiggnie 88%,
zostanie wygenerowane ostrzezenie o przecigzeniu silnika, a gdy osiggnie 100%,
przemiennik czestotliwo$ci zostanie wytaczony z btedem przecigzenia. Szybko$¢
zwiekszania tej wewnetrznej wartosci zalezy od rzeczywistego pradu, pradu poziomu
wytgczania awaryjnego i wybranej klasy przecigzenia.

Parametry 35.51, 35.52 i 35.53 majg podwajny cel. Okreslajg krzywg obcigzenia dla
szacunkowej temperatury oraz okreslajg poziom wytgczenia awaryjnego w przy-
padku przecigzenia.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry wspélne dla ochrony termicznej silnika i ochrony silnika przed przecigze-
niem: 35.51 Krzywa obcigzenia silnika...35.53 Punkt przetomu (str. 333).

Parametry dotyczgce tylko ochrony silnika przed przecigzeniem: 35.05 Poziom prze-
cigzenia silnika (str. 326), 35.56 Czynnosc dotyczgca przecigzenia silnika...35.57
Klasa przecigzenia silnika (str. 335).

Zdarzenia: A783 Przecigzenie silnika (str. 479) i 7122 Przecigzenie silnika (str. 493).
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Programowalne funkcje zabezpieczen

Zdarzenia zewnetrzne (parametry 31.01...31.10)

Pig¢ réznych sygnatéw zdarzen z procesu mozna powigzac¢ z wybranymi wejsciami w
celu wygenerowania sygnatu wytgczenia awaryjnego. W przypadku utraty sygnatu
generowane jest zdarzenie zewnetrzne (btad, ostrzezenie lub zwykly wpis w dzien-
niku). Aby przeprowadzi¢ edycje tresci komunikatéw, na panelu sterowania nalezy
wybrac kolejno pozycje Menu — Ustawienia gléwne — Funkcje zaawansowane —
Zdarzenia zewnetrzne.

Wykrywanie utraty fazy silnika (parametr 31.79)

Ten parametr umozliwia wybor sposobu, w jaki przemiennik czestotliwosci zareaguje
w przypadku wykrycia utraty fazy silnika.

Wykrywanie zwarcia doziemnego (parametr)
Nalezy pamietac, ze:

+ zwarcie doziemne w kablu zasilania nie spowoduje zadziatania zabezpieczenia

» w przypadku zasilania z uziemionej sieci zabezpieczenie zadziata w czasie 2 mili-
sekund

» w przypadku zasilania z nieuziemione;j sieci pojemnos¢ elektryczna kabla zasila-
jacego musi wynosi¢ 1 mikrofarad lub wiecej

» prady pojemnosciowe wywotane ekranowanymi kablami silnika o dtugosci do
300 metréw nie spowodujg zadziatania zabezpieczenia

+ zabezpieczenie nie jest aktywne, gdy przemiennik jest zatrzymany

Wykrywanie utraty fazy zasilania (parametr 31.27)

Ten parametr umozliwia wybor sposobu, w jaki przemiennik czestotliwosci zareaguje
w przypadku wykrycia utraty fazy zasilania.

Wykrywanie sygnatu bezpiecznego wytaczania momentu (parametr 31.22)

Przemiennik czestotliwosci monitoruje stan wej$¢ funkcji bezpiecznego wytgczania
momentu. Ten parametr umozliwia wybor wskazan podawanych w przypadku utraty
sygnatéw. Ten parametr nie wptywa na dziatanie samej funkcji bezpiecznego wyla-
czania momentu. Wiecej informacji o funkcji bezpiecznego wylgczania momentu
mozna znalez¢ w rozdziale Planowanie montazu elektrycznego, sekcja Aktywacja
funkcji Bezpiecznego wytgczenia momentu w Podreczniku uzytkownika przemien-
nika czestotliwosci.

Wykrywanie btednego podigczenia okablowania zasilania i silnika
(parametr 31.23)

Przemiennik czestotliwosci moze wykry¢ stan, w ktérym kable silnika i zasilania
zostaty przypadkowo zamienione ze sobg (kabel zasilania zostat podigczony do zia-
cza silnika przemiennika czestotliwosci). Parametr umozliwia okreslenie, czy btad ma
by¢ generowany, czy nie.
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Zabezpieczenie przed utykiem silnika (parametry 31.24...31.28)

Przemiennik czestotliwosci zabezpiecza silnik w przypadku niespodziewanego prze-
rwania jego pracy. Istnieje mozliwos¢ dostosowania limitéw nadzoru (prad, czestotli-
wos$¢ i czas) oraz wybrania sposobu, w jaki przemiennik czestotliwosci zareaguje na
niespodziewane przerwanie pracy przez silnik.

Ochrona przed nadmierng predkoscia (parametry 31.30i 31.31)

Uzytkownik moze ustawic limit nadmiernej predkosci i nadmiernej czestotliwosci
przez okreslenie marginesu dodawanego do obecnie uzywanych limitéw maksymal-
nej i minimalnej predkosci lub czestotliwosci.

Wykrywanie utraty mozliwosci sterowania lokalnego (parametr 49.05)

Ten parametr umozliwia okreslenie sposobu, w jaki przemiennik czestotliwosci zareaguje
na przerwe w komunikacji z panelem sterowania lub oprogramowaniem komputerowym.

Nadzér Al (parametry 12.03...12.04)

Parametry umozliwiajg wybor sposobu, w jaki przemiennik czestotliwosci reaguje, gdy
analogowy sygnat wejsciowy wychodzi poza minimalny i/lub maksymalny limit okreslony
dla wejscia. Moze to by¢ spowodowane awarig okablowania lub czujnika we/wy.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 12.03 Funkcja nadzoru Al...12.04 Wybér nadzoru Al (str. 213), 31.01 Zr6-
dfo zdarzenia zewn. 1...31.31 Marg. wyt. dla przekr.czest. (str. 298) i 49.05 Reakcja
na utrate komunik. (str. 377).

Zdarzenia: -

Automatyczne resetowanie btedéw

Przemiennik czestotliwosci moze automatycznie sie zresetowaé po wystapieniu bte-
dow zewnetrznych, przepigcia oraz zbyt niskiego napiecia. Uzytkownik moze réwniez
okresli¢ btad, ktéry jest automatycznie resetowany.

Domyslnie funkcja automatycznego resetowania jest wytgczona i uzytkownik moze jg
aktywowac.

OSTRZEZENIE! Przed aktywacjg funkcji nalezy sie upewni¢, ze nie spowo-
duje to wystgpienia niebezpiecznych sytuacji. Funkcja automatycznie resetuje
przemiennik czestotliwosci i kontynuuje dziatanie po btedzie.

Ustawienia i diagnostyka

Menu — Ustawienia gtéwne — Funkcje zaawansowane — Automatyczne rese-
towanie btedow

Parametry: 31.12 Wybdr autoresetu...31.16 Czas opbznienia (str. 300)

Zdarzenia: -
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Diagnostyka

Nadzér sygnatu

Istnieje mozliwos¢ wybrania szesciu sygnatéw, ktére majg by¢ nadzorowane przez te
funkcje. Za kazdym razem, gdy nadzorowany sygnat przekroczy wstepnie zdefinio-
wane limity lub spadnie ponizej ich wartosci, aktywowany jest bit w parametrze 32.01
Stan nadzoru oraz generowane jest ostrzezenie lub biad.

Nadzorowany sygnat jest filtrowany za pomocg filtru dolnoprzepustowego.

Ustawienia i diagnostyka
Grupa parametrow: 32 Nadzor (str. 308).

Parametr: 32.01 Stan nadzoru (str. 308).

Zdarzenia: -

Kalkulatory oszczednosci energii

To narzedzie oferuje nastepujgce funkcjonalnosci:

» Optymalizator energetyczny stuzgcy do dostosowywania strumienia silnika w celu
zmaksymalizowania catkowitej wydajnosci systemu.

+ Licznik stuzgcy do monitorowania zuzywanej i zaoszczedzanej energii przez silnik
oraz wyswietlania tych wartosci wyrazonych w kWh lub w pienigdzach albo jako
warto$¢ emisji CO,

» Analizator obcigzenia stuzacy do wyswietlania profilu obcigzenia przemiennika
czestotliwosci (patrz osobna sekcja na stronie 177).

Ponadto istnieja liczniki wysSwietlajgce zuzycie energii w kWh dla biezgcej i poprzed-
niej godziny, a takze dla biezgcego i poprzedniego dnia.

llos¢ energii przekazanej przez przemiennik czestotliwosci (w obu kierunkach) jest zli-
czana i wyswietlana jako petne wartosci GWh, MWh i kWh. Takze faczna ilo$¢ energii
jest wyswietlana jako petna wartos¢ kWh. Wszystkie te liczniki mozna zresetowad.

Uwaga: Doktadnos$¢ obliczania zaoszczedzonej energii jest bezposrednio zalezna od
doktadnosci, z jakg wartos¢ zadana zasilania silnika zostata podana w parametrze
45.19 Moc poréwnawcza.

Ustawienia i diagnostyka

Menu — Wydajnos¢ energetyczna
Grupa parametrow: 45 Wydajno$c energetyczna (str. 366).

Parametry: 01.50 kWh w biezgcej godzinie...01.53 kWh w poprzednim dniu (str. 183),
01.55 Licznik GWh inw. (resetow.)...01.58 Skumul. energia inw. (resetow.) (str. 184)

Zdarzenia: -
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Analizator obcigzenia

Rejestrator wartosci szczytowej

Uzytkownik moze wybraé sygnat, ktéry ma by¢ monitorowany przez rejestrator warto-
$ci szczytowej. Rejestrator zapisuje wartos$¢ szczytowg oraz czas jej wystgpienia, a
takze prad silnika, napiecie DC i predko$¢ silnika w momencie wystgpienia wartosci
szczytowej. Warto$¢ szczytowa jest probkowana w odstepach 2 ms.

Rejestratory amplitudy
Program sterujgcy udostepnia dwa rejestratory amplitudy.

W przypadku rejestratora amplitudy 2 uzytkownik moze wybrac¢ sygnat, ktéry ma byc¢
probkowany w odstepach 200 ms, oraz okresli¢ warto$¢ odpowiadajgcg 100%. Zgro-
madzone probki sg sortowane wedtug amplitudy i grupowane w ramach 10 parame-

trow przeznaczonych tylko do odczytu. Kazdy parametr reprezentuje zakres amplitud
wynoszgcy 10 punktéw wieku i pokazuje, ile punktow wieku z catkowitej liczby zgro-

madzonych prébek jest uwzglednionych w danym zakresie.

Informacje te mozna wyswietli¢ na grafice w panelu sterowania z asystentami oraz
w programie komputerowym Drive Composer.

wiek prébek

X X EN N X EN X EN X EN
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- N ™ < re) © ~ @

Zakresy amplitud
(parametry 36.40...36.49)

Rejestrator amplitudy 1 stuzy tylko do monitorowania pradu silnika i nie mozna go
zresetowac. W przypadku rejestratora amplitudy 1 warto$¢ 100% odpowiada maksy-
malnej wartosci prgdu wyjsciowego przemiennika czestotliwosci (wartosci /55 poda-
nej w Podreczniku uzytkownika). Mierzony prad jest stale rejestrowany. Rozktad
prébek pokazujg parametry 36.20...36.29.

Ustawienia i diagnostyka
Menu — Diagnostyka — Profil obcigzenia
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Grupa parametrow: 36 Analiza obcigzenia (str. 336).

Menu Diagnostyka

Menu Diagnostyka zapewnia szybki dostep do informacji dotyczacych aktywnych
btedéw, ostrzezen i przerwan w przemienniku czestotliwosci oraz informacje o ich
naprawianiu i resetowaniu. Utatwia ono tez znajdowanie informacji wyjasniajgcych,
dlaczego przemiennik czestotliwosci nie uruchamia sie, nie zatrzymuje sie lub nie
dziata z Zadang predkoscia.

Lokal Q™ ACS480 +0.0Hz
Diagnostyka

Podsumow. startss
Stan limitu 3

i

Wstecz 'IE:DIZ . Whybierz

+ Podsumowanie start/stop/wartos¢ zadana: ten widok zawiera informacje o zré-
dle sterowania, gdy przemiennik czestotliwosci nie uruchamia sie lub nie zatrzy-
muje sie zgodnie z oczekiwaniami albo dziata z predkoscig inng niz zgdana.

+ Stan limitu: ten widok zawiera informacje o aktywnych ograniczeniach, gdy prze-
miennik czestotliwosci dziata z predkoscig inng niz zgdana.

» Aktywne btedy: ten widok zawiera informacje o aktualnie aktywnych btedach
oraz o sposobie ich naprawy i resetowania.

+ Aktywne ostrzezenia: ten widok zawiera informacje o aktualnie aktywnych
ostrzeZzeniach oraz o sposobie ich naprawy i resetowania.

+ Aktywne przerwania: ten widok zawiera informacje o aktualnie aktywnych prze-
rwaniach oraz o sposobie ich naprawy i resetowania. Ponadto menu Zegar,
region, wyswietlacz umozliwia wytgczanie i wigczanie domyslnie wigczonych
widokéw podrecznych z informacjami o przerwaniach, gdy nastapi zapobiegnie-
cie prébie uruchomienia przemiennika czestotliwosci.

» Dziennik bledow i zdarzen: wyswietla liste btedéw i innych zdarzen.

* Magistrala komunikacyjna: ten widok umozliwia sprawdzenie informaciji o stanie
oraz danych wysytanych z magistrali komunikacyjnej i odbieranych z niej.

» Profil obcigzenia: ten widok pozwala sprawdzi¢ informacje o stanie roztozenia
obcigzenia (czyli o ilosci czasu pracy przemiennika czestotliwosci na kazdym
poziomie obcigzenia) oraz szczytowych poziomach obcigzenia.

Ustawienia i diagnostyka

Menu — Diagnostyka

Menu — Ustawienia — Zegar, region, wyswietlacz — Pokaz okno podreczne
przerwania.
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Rézne
Tworzenie i przywracanie kopii zapasowej

Kopie zapasowe ustawien mozna wykonywac recznie. Sg one zapisywane w panelu
sterowania z asystentami. Panel sterowania z asystentami przechowuje tez automa-
tyczna kopie zapasowa. Kopie zapasowg mozna przywrdci¢ na innym przemienniku
czestotliwosci lub na nowym przemienniku czestotliwosci zastepujgcym przemiennik,
ktory ulegt awarii. Obstuga tworzenia i przywracania kopii zapasowych jest mozliwa
przy uzyciu panelu i programu komputerowego Drive Composer.

Tworzenie kopii zapasowej

Reczna kopia zapasowa

Kopie zapasowg nalezy wykonaé, gdy jest ona potrzebna, na przyktad po uruchomie-
niu przemiennika czestotliwosci lub gdy majg zosta¢ skopiowane ustawienia na inny
przemiennik czestotliwosci.

Zmiany parametrow z poziomu interfejséw magistrali komunikacyjnej sg ignorowane,
chyba ze wymuszono zapisywanie parametrow przy uzyciu parametru 96.07 Reczny
zapis parametrow.

Automatyczna kopia zapasowa

Panel sterowania z asystentami ma miejsce przeznaczone na jedng automatyczng
kopie zapasowg. Automatyczna kopia zapasowa jest tworzona dwie godziny po
ostatniej zmianie parametru. Po ukonczeniu tworzenia kopii zapasowej panel czeka
24 godziny, zanim sprawdzi, czy zostaty wprowadzone dodatkowe zmiany w parame-
trach. Jesli zostaty one wprowadzone, panel tworzy nowg kopie zapasowg, nadpisu-
jac poprzednig kopie po dwdch godzinach od ostatniej zmiany.

Nie mozna modyfikowa¢ czasu opdznienia ani wytgczy¢ funkcji automatycznego two-
rzenia kopii zapasowej.

Zmiany parametréow z poziomu interfejséw magistrali komunikacyjnej sg ignorowane,
chyba ze wymuszono zapisywanie parametréw przy uzyciu parametru 96.07 Reczny
zapis parametrow.

Przywracanie

Kopie zapasowe sg wyswietlane w panelu. Automatyczne kopie zapasowe sg ozna-
czone ikong [81, a reczne kopie zapasowe sg oznaczone ikong [. Aby przywrdcic¢
kopie zapasowsg, nalezy jg wybraé i nacisng¢ przycisk (»). Na kolejnym ekranie
mozna zapoznac sie z zawartoscig kopii zapasowej i przywroci¢ wszystkie parametry
lub wybra¢ podzbiér parametréw do odtworzenia.

Uwaga: Aby mozna byto przywrdci¢ kopie zapasowa, przemiennik czestotliwosci
musi by¢ sterowany lokalnie.
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Uwaga: Istnieje ryzyko trwatego usuniecia pozycji menu Kod QR, jesli kopia zapa-
sowa z przemiennika czestotliwosci ze starym oprogramowaniem lub starym opro-
gramowaniem panelu jest przywracana na przemiennik czestotliwosci z nowym
oprogramowaniem.

Lokal® (™ ACS480 %00 obr/min| |Lokal® ¢ ACS480 =159 Hz
Kopia zap. do zastgpienia M ACS480 07.05.2018

Panel miesci do 2 recznie [i]
mr\,rkqnanyclj kopii zapasowych. . a Preywrdc wseystkie parametry
Wivhierz, ktora stara kopia ma zostac Wybierz grupe przywr. param. .

zastagpiona:

ALS450 03.04.2018 U Wiybierz zestawy uzytkownika - »

‘Wvhierz elementy danych prod. -

ACSARN 2404 2018

Wstecz [8:08 Dalej| [Wstecz 06:54 Webings

Ustawienia i diagnostyka

Menu — Kopie zapasowe
Parametr: 96.07 Reczny zapis parametrow (str. 413).

Zdarzenia: -

Zestawy parametréow uzytkownika

Przemiennik czestotliwosci obstuguje cztery zestawy parametréw uzytkownika, ktore
mozna zapisa¢ w pamieci trwatej, a nastepnie przywota¢ za pomocg parametrow
przemiennika czestotliwosci. Ponadto mozna zmienia¢ zestawy parametréw uzyt-
kownika przy uzyciu wej$¢ cyfrowych. Aby zmieni¢ zestaw parametrow uzytkownika,
nalezy zatrzymacé przemiennik czestotliwos$ci.

Zestaw parametréw uzytkownika zawiera wszystkie edytowalne parametry zawarte w
grupach od 10 do 99 z wyjatkiem:

* wymuszonych wartos$ci we/wy, takich jak parametry 70.03 Wybér wymuszenia Dl i
10.04 Wymuszone wartosci DI

+ ustawien modutu rozszerzen we/wy (grupa 15)

» parametrow magazynowania danych (grupa 47)

» ustawien komunikacji magistrali komunikacyjnej (grupy 50...53 i 58)

» parametru 95.01 Napiecie zasilania.

Jesli w zestawach parametrow uzytkownika uwzglednione sg nastawy silnika, przed
przywotaniem zestawu uzytkownika nalezy upewnic sie, ze te nastawy sg odpowied-
nie dla silnika uzywanego w ramach danej aplikacji. W przypadku aplikacji, w ramach
ktorej wraz z przemiennikiem czestotliwosci wykorzystywane sg rézne silniki, nalezy
wykonac bieg identyfikacyjny dla kazdego silnika, a wyniki zapisa¢ w réznych zesta-
wach uzytkownika. Dzieki temu mozna przywota¢ odpowiedni zestaw parametréw po
przetgczeniu silnika.
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Ustawienia i diagnostyka

Menu — Ustawienia gtdbwne — Funkcje zaawansowane — Zestawy uzytkownika

Parametry: 10.03 Wybor wymuszenia DI...10.04 Wymuszone warto$ci DI (str. 199),
95.01 Napiecie zasilania (str. 408) i 96.10 Zestaw uzytk.: stan...96.13 Zest. uzytk.:
tryb I/0 we2 (str. 414).

Zdarzenia: -

Parametry magazynowania danych

Dwanascie (osiem 32-bitowych, cztery 16-bitowe) parametrow jest zarezerwowanych
dla magazynowanych danych. Domysinie te parametry nie sg potgczone. Mozna ich
wiec uzywac w przypadku tworzenia taczy, testowania i podczas uruchamiania prze-
miennika. W tych parametrach mozna zapisywac¢ informacje i je odczytywacé przy
uzyciu zrédfa innych parametréw lub pozycji docelowych.

Ustawienia i diagnostyka

Grupa parametrow: 47 Magazyn danych (str. 375).

Zdarzenia: -

Obliczanie sumy kontrolnej parametru

Suma kontrolna dwéch parametréw, A i B, moze zosta¢ obliczona na podstawie
zestawu parametrow monitorujgcych zmiany w konfiguracji przemiennika czestotliwo-
Sci. Zestawy sa rézne dla sum kontrolnych A i B. Kazda z tych sum kontrolnych jest
poréwnywana z odpowiadajgcg referencyjng sumag kontrolng. W przypadku niezgod-
nosci generowane jest zdarzenie (czyste zdarzenie, ostrzezenie lub btad). Obliczong
sume kontrolng mozna ustawi¢ jako nowa referencyjng sume kontrolng.

Zestaw parametréw dla sumy kontrolnej A nie obejmuje ustawien magistrali komuni-
kacyjnej.

Parametry uwzgledniane przy obliczaniu sumy kontrolnej A to parametry, ktére uzyt-
kownik moze edytowacé, pochodzace z grup parametréw 10, 11, 12, 13, 15, 19, 20,
21,22, 23, 24, 25, 28, 30, 31, 32, 34, 35, 36, 37, 40, 41,43, 45, 46, 71, 76, 95, 96, 97,
98, 99.

Zestaw parametréw dla sumy kontrolnej B nie obejmuje

« ustawien magistrali komunikacyjnej,

« ustawien danych silnika,

» ustawien danych energii.

Parametry uwzgledniane przy obliczaniu sumy kontrolnej B to parametry, ktdre uzyt-

kownik moze edytowaé, pochodzace z grup parametréw 10, 11, 12, 13, 15, 19, 20,
21, 22, 23, 24, 25, 28, 30, 31, 32, 34, 35, 36, 37, 40, 41, 43, 46, 71, 76, 95, 96, 97.
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Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 96.54 Dziatanie sumy kontrolnej...96.69 Aktualna suma kontrolna B
(str. 417) and 96.71 Zatw. suma kontr. A...96.72 Zatw. suma kontr. B (str. 418).

Zdarzenia: -

Blokada uzytkownika

W celu zwiekszenia cyberbezpieczenstwa firma ABB zdecydowanie zaleca ustawie-
nie gtéwnego kodu, aby zapobiec np. zmianie wartosci parametréw i/lub tadowaniu
oprogramowania lub innych plikow.

OSTRZEZENIE! Firma ABB nie ponosi odpowiedzialnosci za jakiekolwiek

uszkodzenia lub szkody spowodowane nieudang aktywacjg blokady uzytkow-

nika za pomocg nowego kodu. Patrz Zrzeczenie odpowiedzialnosci dotyczgce
cyberbezpieczenstwa (str. 18).

» Aby aktywowac blokade uzytkownika po raz pierwszy:

»  Wprowadzi¢ domys$iny kod hasta 10000000 w parametrze 96.02 Kod. Dzieki temu
bedg widoczne parametry 96.700...96.102.

»  Wprowadzi¢ nowy kod hasta w parametrze 96.700 Zmien kod uzytkownika.
Zawsze nalezy uzywaé os$miu cyfr. Jesli uzywane jest narzedzie Drive Composer,
nalezy zakonczy¢ przy uzyciu klawisza Enter.

Potwierdzi¢ nowy kod hasta w parametrze 96.701 Potwierdz kod uzytkownika.

OSTRZEZENIE! Kod nalezy przechowywaé w bezpiecznym miejscu — jesli

kod zostanie zgubiony, otwarcie blokady uzytkownika nie bedzie mozliwe
nawet przez firme ABB.

» W parametrze 96.102 Funkcja blokady uzytk. nalezy zdefiniowa¢ dziatania, kto-
rych wykonywanie ma by¢ zabronione (firma ABB zaleca wybranie wszystkich
czynnosci oprocz tych wymaganych przez aplikacje). W celu zamkniecia blokady
uzytkownika nalezy wprowadzi¢ nieprawidtowy kod w parametrze 96.02 Kod.

» Nastepnie nalezy aktywowac funkcje 96.08 Rozruch karty sterowania albo wyta-
czy¢ i wigczy¢ zasilanie przemiennika czestotliwosci.

Sprawdzi¢, czy parametry 96.7100...96.102 zostaly ukryte. Jesli nie, wprowadzi¢ inny
losowy kod hasta w parametrze 96.02. Aby ponownie otworzy¢ blokade, nalezy wpro-
wadzi¢ kod w parametrze 96.02 Kod. Dzieki temu parametry 96.700...96.102 beda
ponownie widoczne.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 96.02 Kod (str. 411) i 96.100 Zmien kod uzytkownika...96.102 Funkcja
blokady uzytk. (str. 419).

Zdarzenia: -
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Parametry

Zawartos¢ tego rozdziatu

W tym rozdziale opisano parametry programu sterujgcego wraz z sygnatami
aktualnymi. Na koncu tego rozdziatu na stronie 432 znajduje sie osobna lista
parametrow, ktérych wartosci domysine sg rézne dla ustawien czestotliwosci
zasilania 50 Hz i 60 Hz.
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Wyrazenia i skréoty

Wyrazenie

Definicja

Sygnat aktualny

Typ parametru parametr, ktory jest wynikiem pomiaru lub obliczen
wykonanych przez przemiennik czestotliwosci albo zawiera informacje o
stanie. Wiekszo$¢ sygnatéw aktualnych jest przeznaczona tylko do
odczytu, ale niektére (zwtaszcza sygnaty aktualne licznikéw) mozna
resetowac.

Dom

(W ponizszej tabeli widoczne w tym samym wierszu co nazwa parametru)
Warto$¢ domysina parametru parametr, gdy jest uzywany przez makro
fabryczne. Informacje o innych warto$ciach parametréw okreslonego
makra zawiera rozdziat Makra sterowania (str. 73).

FbEq16

(W ponizszej tabeli widoczne w tym samym wierszu co zakres parametru
lub dla kazdego wyboru)

Réwnowaznik 16-bitowy dla magistrali komunikacyjnej: skalowanie
miedzy warto$cig widoczng na panelu a liczbg catkowitg uzywang

w komunikacji, gdy warto$¢ 16-bitowa jest wybrana w przypadku
transmisji do systemu zewnetrznego.

tacznik (-) wskazuje, ze parametr nie jest dostepny w formacie 16-
bitowym.

Odpowiednie wartosci 32-bitowe znajdujg sie w rozdziale Dodatkowe
dane parametréw (str. 435).

Inny

Wartos$¢ jest pobierana z innego parametru.
Wybranie opcji ,Inny” powoduje wyswietlenie listy parametréw, na ktorej
uzytkownik moze okresli¢ parametr zrodtowy.

Inny [bit]

Warto$¢ okreslonego bitu w innym parametrze.
Wybranie opcji ,Inny” powoduje wyswietlenie listy parametréw, na ktoérej
uzytkownik moze okresli¢ parametr zrédtowy i bit.

Parametr

Mozliwa do ustawienia przez uzytkownika instrukcja dziatania dla
przemiennika czestotliwosci lub sygnaf aktualny.

p.u.

Na jednostke

[numer parametru]

Wartos¢ parametru
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Podsumowanie grup parametrow

Grupa Spis tresci Strona

01 Warto$ci aktualne Podstawowe sygnaty do monitorowania przemiennika 181
czestotliwosci.

03 Wejsciowe wartosci Wartosci zadane odbierane z réznych zrédet. 185

zadane

04 Ostrzezenia i btedy Informacje na temat ostatnich ostrzezen i btedéw. 186

05 Diagnostyka Rozne liczniki i pomiary rejestrujgce czas pracy, zwigzane z 187
konserwacjg przemiennika czestotliwosci.

06 Sfowa sterowania i stanu | Stowa sterowania i stanu przemiennika czestotliwosci. 190

07 Informacje systemowe Informacje o elementach sprzetowych i oprogramowaniu 196
przemiennika czestotliwosci.

10 Standardowe DI, RO Konfiguracja wej$¢ cyfrowych i wyj$é przekaznikowych. 198

11 Standardowe DIO, FI, FO | Konfiguracja wejscia czestotliwosciowego. 207

12 Standardowe Al Konfiguracja standardowych wej$¢ analogowych. 213

13 Standardowe AO Konfiguracja standardowych wyj$¢ analogowych. 218

15 Modut rozszerzenia I/O Konfiguracja modutu rozszerzen we/wy zainstalowanego w 225
gniezdzie 2.

19 Tryb pracy Wybor lokalnych i zewnegtrznych zrédet miejsc sterowania i trybow 230
pracy.

20 Start/stop/kierunek Wybér zrédta sygnatéw sterowania start/stop/kierunek oraz 232
zezwolenia na bieg/start/bieg prébny przy uzyciu
dodatniej/ujemnej warto$ci zadane;j.

21 Tryb start/stop Tryby startu i stopu; tryb zatrzymania awaryjnego oraz wybér 242
zrédta sygnatu; ustawienia magnesowania DC.

22 Wyb6r wart. zadanej Wybdr wartosci zadanej predkosci; ustawienia potencjometru 251

predkos$ci silnika.

23 Rampa wart. zad. Ustawienia rampy wartosci zadanej predkosci (programowanie 261

predkosci czasu przyspieszania i zwalniania przemiennika czestotliwosci).

24 Warunkowa w. zad. Obliczenia btedu predkosci; konfiguracja sterowania oknem btedu 266

predko$ci predkosci; krok btedu predkosci.

25 Sterowanie predkoscig Ustawienia kontrolera predkosci. 267

26 tancuch wart. zad. Ustawienia tancucha wartosci zadanej momentu. 272

momentu

28 tancuch w. zad. Ustawienia tancucha warto$ci zadanej czestotliwosci. 277

czestotliwosci

30 Limity Limity pracy przemiennika czestotliwosci. 289

31 Funkcje btedu Konfiguracja zewnetrznych zdarzen. Wybér dziatania 298
przemiennika czestotliwo$ci w sytuacjach wystagpienia btedu.

32 Nadzor Konfiguracja funkcji nadzoru sygnatu 1...6. 308

34 Funkcje czasowe Konfiguracja funkcji czasowej. 317

35 Ochrona termiczna silnika | Ustawienia ochrony termicznej silnika, takie jak konfiguracja 325
pomiaru temperatury, definicja krzywej obciazenia i konfiguracja
sterowania wentylatora silnika.

36 Analiza obcigzenia Ustawienia rejestratora wartos$ci szczytowej i amplitudy. 336

37 Krzywa obcigzenia Ustawienia krzywej obcigzenia uzytkownika. 339

uzytkownika

40 PID procesu: zestaw 1 Warto$ci parametrow regulacji PID procesu. 343
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Grupa Spis tresci Strona

41 PID procesu: zestaw 2 Drugi zestaw wartos$ci parametréw dla regulatora PID dla procesu. | 360

43 Czoper hamowania Ustawienia wewnetrznego czopera hamowania. 363

44 Sterowanie hamulcem Konfiguracja sterowania hamulcem mechanicznym. 365

mechan.

45 Wydajnosc¢ energetyczna | Ustawienia dotyczace obliczen oszczedzania energii oraz 366
rejestratoréow wartosci szczytowych i energii.

46 Ust. Ustawienia nadzoru predkosci, aktualne filtrowanie sygnatu, 372

monitorowania/skalowania ogdlne ustawienia skalowania.

47 Magazyn danych Parametry magazynu danych, w ktérych mozna zapisa¢ dane i z 375
ktérych mozna odczyta¢ dane, uzywajgc ustawien zrédtowych i
docelowych innych parametrow.

49 Port komunikacyjny panelu | Ustawienia komunikacji dla portu panelu sterowania przemiennika 376
czestotliwosci.

50 Adapter komunikacyjny Konfiguracja komunikacji za pomoca magistrali komunikacyjnej. 379

(FBA)

51 FBA A: ustawienia Konfiguracja adaptera komunikacyjnego A. 384

52 FBA A: dane wej. Wybér danych przesytanych z przemiennika czgstotliwosci do 385
sterownika magistrali komunikacyjnej przez adapter
komunikacyjny A.

53 FBA A: dane wyj. Wybér danych przesytanych ze sterownika magistrali 386
komunikacyjnej do przemiennika czestotliwosci przez adapter
komunikacyjny A.

58 Wbud. modut Konfiguracja wbudowanego interfejsu komunikacyjnego (EFB). 387

komunikacyjny

71 Zewnetrzny regulator PID1 | Konfiguracja zewnetrznego PID. 395

76 Konfiguracja PFC Parametry konfiguracji PFC (sterowanie pompg i wentylatorem) i 399
autozmiany. Patrz takze sekcja Sterowanie pompg i wentylatorem
na stronie 132.

77 Monitorowanie i Parametry konfiguracji PFC (sterowanie pompg i wentylatorem) i 407

konserwacja PFC autozmiany. Patrz takze sekcja Sterowanie pompg i wentylatorem
na stronie 132.

95 Konfiguracja HW Rozne ustawienia zwigzane ze sprzgtem. 408

96 System Wybér jezyka, poziomy dostepu, wybor makro, zapisywanie i 410
przywracanie parametréw, ponowne uruchamianie jednostki
sterujacej, zestawy parametréw uzytkownika, wybor jednostki.

97 Sterowanie silnikiem Czestotliwos$é kluczowania; wzmocnienie poslizgu; rezerwa 420
napiecia; hamowanie strumieniem; zabezpieczenie przed pulsacjg
obrotéw silnika (wstrzykniecie sygnatu); kompensacja IR.

98 Parametry silnika Dane silnika podane przez uzytkownika, ktére sg uzywane w 424

uzytkownika modelu silnika.

99 Dane silnika Ustawienia konfiguracji silnika. 425
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Lista parametréw

Nr Nazwa/wartos¢é Opis Dom/EkwM
K16
01 Wartosci aktualne Podstawowe sygnaty do monitorowania przemiennika czesto-
tliwosci.
Wszystkie parametry w tej grupie sa tylko do odczytu, o ile
nie zaznaczono inaczej.
Uwaga: Wartosci tych sygnatéw aktualnych sg filtrowane za
pomoca czasu filtrowania zdefiniowanego w grupie 46 Ust.
monitorowania/skalowania. Listy wyboru dla parametréw w
innych grupach okreslajg warto$¢ nieprzetworzong sygnatu
aktualnego. Jesli na przyktad wybrana jest opcja ,Czegstotli-
wos$é wyjsciowa”, element nie wskazuje na warto$é parame-
tru 01.06 Czestotliwo$¢ wyjsciowa, ale na wartos¢
nieprzetworzong.
01.01  Uzyta predko$¢ Szacowana predkos$¢ silnika. Statg czasu filtrowania dla tego | -
silnika sygnatu mozna zdefiniowa¢ za pomocg parametru 46.11
Czas filtru: predk. silnika.
-30000,00... Szacowana predkos¢ silnika. Patrz
30000,00 obr./min parametr
46.01
01.02  Szacowana predk. | Szacowana predkos$¢ silnika w obr./min. Statg czasu filtrowa- | -
silnika nia dla tego sygnatu mozna zdefiniowa¢ za pomocg parame-
tru 46.11 Czas filtru: predk. silnika.
-30000,00... Szacowana predkosé silnika. Patrz
30000,00 obr./min parametr
46.01
01.03  Predko$c silnika % | Predko$¢ silnika jako procentowa warto$¢ predkosci synchro- | -
niczne;j silnika.
-1000,00... Predkosé¢ silnika. 10=1%
1000,00%
01.06  Czestotliwos$c Szacowana czestotliwos$é wyjéciowa przemiennika w Hz. -
wyjsciowa Statg czasu filtrowania dla tego sygnatu mozna zdefiniowac
za pomocg parametru 46.12 Czas filtru: czest. wyj..
-500,00... Szacowana czgstotliwo$¢ wyjéciowa. Patrz
500,00 Hz parametr
46.02
01.07  Prad silnika Zmierzony (absolutny) prad silnika w A. -
0,00...30000,00 A | Prad silnika. 10=1A
01.08 % pradu silnika Prad silnika (prad wyjsciowy przemiennika czestotliwosci) -
wzgledem wartosci | jako procentowa warto$¢ pragdu znamionowego silnika.
znamionowej silnika
0,0...1000,0% Prad silnika. 1=1%
01.09 % pradu silnika Prad silnika (prad wyjsciowy przemiennika czestotliwosci) -
wzgledem wartosci | jako procentowa warto$¢ prgdu znamionowego przemiennika
znamionowej czestotliwosci.
przemiennika
czestotliwosci
0,0...1000,0% Prad silnika. 1=1%
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Nr Nazwal/wartos¢ Opis Dom/EkwM
K16
01.10  Moment silnika Moment silnika w procentach znamionowego momentu sil- -
nika. Patrz tez parametr 07.30 Skala momentu znamion..
Statg czasu filtrowania dla tego sygnatu mozna zdefiniowa¢
za pomocg parametru 46.13 Czas filtru: moment silnika.
-1600,0...1600,0% | Moment silnika. Patrz
parametr
46.03
01.11  Napiecie DC Zmierzone napiecie fgcza DC. -
0,00...2000,00 V Napiecie tacza DC. 10=1V
01.13  Napigcie wyjsciowe | Obliczone napigcie silnika w V AC. -
0...2000 V Napigcie silnika. 1=1V
01.14  Moc wyjsciowa Moc wyjsciowa przemiennika czestotliwos$ci. Jednostka jest | -
wybierana przez parametr 96.16 Wybor jednostki. Statg
czasu filtrowania dla tego sygnatu mozna zdefiniowa¢ za
pomocg parametru 46.74 Czas filtru: moc.
-32768,00... Moc wyjsciowa. Patrz
32767,00 kW parametr
46.04
01.15 % mocy wyjsciowej | Moc wyj$ciowa w procentach znamionowego momentu sil- -
wzgledem warto$ci | nika.
znamionowej silnika
-300,00...300,00% | Moc wyjsciowa. 10=1%
01.16 % mocy wyjsSciowej | Moc wyj$ciowa w procentach znamionowego momentu prze- | -
wzgledem warto$ci | miennika czestotliwosci.
znamionowej
przemiennika
czestotliwosci
-300,00...300,00% | Moc wyjsciowa. 10=1%
01.17  Moc na wale silnika | Szacowana moc mechaniczna na wale silnika. -
-32768,00... Moc na wale silnika. Patrz
32767,00 kW lub parametr
KM 46.04
01.18  Licznik GWh llo$¢ energii przekazanej przez przemiennik czestotliwosci (w | -
inwertera obu kierunkach) w petnych gigawatogodzinach. Warto$¢
minimalna wynosi zero.
0...65535 GWh Energia w GWh. 1=1GWh
01.19  Licznik MWh llo$¢ energii przekazanej przez przemiennik czestotliwosci (w | -
inwertera obu kierunkach) w petnych megawatogodzinach. Za kazdym
razem, gdy licznik sie przekreci, warto$¢ parametru 07.78
Licznik GWh inwertera jest zwigkszana. Warto$¢ minimalna
wynosi zero.
0...1000 MWh Energia w MWh. 1=1MWh
01.20  Licznik kWh llo$¢ energii przekazanej przez przemiennik czestotliwosci (w | -
inwertera obu kierunkach) w petnych kilowatogodzinach. Za kazdym
razem, gdy licznik sie przekreci, warto$¢ parametru 07.79
Licznik MWh inwertera jest zwigkszana. Warto$¢ minimalna
wynosi zero.
0...1000 kWh Energia w kWh. 10 =1 kWh
01.24  Aktualny % Uzywana warto$¢ zadana strumienia w procentach wartosci | -
strumienia znamionowej strumienia silnika.
0...200% Warto$¢ zadana strumienia. 1=1%
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01.30  Skala momentu Moment odpowiadajacy 100% warto$ci znamionowe;j -
znamion. momentu silnika. Jednostka jest wybierana przez parametr
96.16 Wybor jednostki.
Uwaga: Ta warto$c jest kopiowana z parametru 99.72
Moment znamion. silnika, jesli go wprowadzono. W przeciw-
nym przypadku jest ona obliczana na podstawie innych
danych silnika.
0,000... Moment znamionowy. 1 =100 jed-
4000000,000 N'm nostka
lub Ib-ft
01.50 kWh w biezgcej Zuzycie energii w biezgcej godzinie. Jest to energia zuzytaw | -
godzinie ciggu ostatnich 60 minut (niekoniecznie z ciggtej eksploata-
cji), gdy dziatat przemiennik czestotliwosci. Nie jest to energia
od ostatniej petnej godziny.
Gdy przemiennik czestotliwosci zostanie uruchomiony
ponownie, warto$¢ parametru jest ustawiana na warto$¢ z
poprzedniego cyklu zasilania.
0,00... Energia. 1=1kWh
1000000,00 kWh
01.51  kWh w poprzedniej | Zuzycie energii podczas poprzedniej godziny. Warto$¢ 01.50 | -
godz. kWh w biezgcej godzinie jest zapisywana tutaj, gdy jej warto-
$ci byty gromadzone przez 60 minut.
Gdy przemiennik czestotliwosci zostanie uruchomiony
ponownie, warto$¢ parametru jest ustawiana na wartosc z
poprzedniego cyklu zasilania.
0,00... Energia. 1=1kWh
1000000,00 kWh
01.52  kWh w biezgcym Zuzycie energii w biezagcym dniu. Jest to energia zuzyta w -
dniu ciggu ostatnich 24 godzin (niekoniecznie z ciggtej eksploata-
cji), gdy dziatat przemiennik czestotliwosci. Nie jest to energia
z dnia kalendarzowego.
Gdy przemiennik czestotliwos$ci zostanie uruchomiony
ponownie, warto$¢ parametru jest ustawiana na warto$¢
z poprzedniego cyklu zasilania.
0,00... Energia. 1=1kWh
1000000,00 kWh
01.53  kWh w poprzednim | Zuzycie energii w poprzednim dniu. Warto$¢ 01.52 kWh w -
dniu biezgcym dniu jest zapisywana tutaj, gdy jej warto$¢ byta gro-
madzona przez 24 godziny.
Gdy przemiennik czestotliwosci zostanie uruchomiony
ponownie, warto$¢ parametru jest ustawiana na warto$¢
z poprzedniego cyklu zasilania.
0,00... Energia. 1=1kWh
1000000,00 kWh
01.54  Skumul. energia llo$¢ energii przekazanej przez przemiennik czestotliwosci (w | -
inwertera obu kierunkach) w petnych kilowatogodzinach. Warto$¢ mini-
malna wynosi zero.
-200000000,0... Energia w kWh. 10 =1 kWh

200000000,0 kWh
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01.55  Licznik GWh inw. llo$¢ energii przekazanej przez przemiennik czestotliwosci (w | -
(resetow.) obu kierunkach) w petnych gigawatogodzinach. Wartos$¢
minimalna wynosi zero.
Warto$¢ mozna zresetowac, ustawiajgc jg na zero. Zreseto-
wanie dowolnego z parametréw 01.55...01.58 powoduje zre-
setowanie wszystkich tych parametrow.
0...65535 GWh Energia w GWh. 1=1GWh
01.56  Licznik MWh inw. llo$¢ energii przekazanej przez przemiennik czestotliwosci (w | -
(resetow.) obu kierunkach) w petnych megawatogodzinach. Za kazdym
razem, gdy licznik sie przekreci, warto$¢ parametru 01.55
Licznik GWh inw. (resetow.) jest zwiekszana. Warto$¢ mini-
malna wynosi zero.
Warto$¢ mozna zresetowac, ustawiajgc ja na zero. Zreseto-
wanie dowolnego z parametrow 01.55...01.58 powoduje zre-
setowanie wszystkich tych parametrow.
0...1000 MWh Energia w MWh. 1=1MWh
01.57  Licznik kWh inw. llo$¢ energii przekazanej przez przemiennik czestotliwosci (w | -
(resetow.) obu kierunkach) w petnych kilowatogodzinach. Za kazdym
razem, gdy licznik sie przekreci, warto$¢ parametru 01.56
Licznik MWh inw. (resetow.) jest zwigkszana. Warto$¢ mini-
malna wynosi zero.
Warto$¢ mozna zresetowac, ustawiajgc ja na zero. Zreseto-
wanie dowolnego z parametréw 01.55...01.58 powoduje zre-
setowanie wszystkich tych parametrow.
0...1000 kWh Energia w kWh. 10 =1 kWh
01.58  Skumul. energia llo$¢ energii przekazanej przez przemiennik czestotliwosci (w | -
inw. (resetow.) obu kierunkach) w petnych kilowatogodzinach. Warto$¢ mini-
malna wynosi zero.
Warto$¢ mozna zresetowac, ustawiajgc ja na zero. Zreseto-
wanie dowolnego z parametréw 01.55...071.58 powoduje zre-
setowanie wszystkich tych parametrow.
-200000000,0... Energia w kWh. 10 =1 kWh
200000000,0 kWh
01.61  Uzyta bezwzgledna | Warto$¢ bezwzgledna parametru 01.01 Uzyta predkosc -
predko$¢ silnika silnika.
0.00... Szacowana predkos¢ silnika. Patrz
30000,00 obr./min parametr
46.01
01.62 % bezwzglednej Warto$¢ bezwzgledna parametru 01.03 Predko$c¢ silnika %. | -
predko$ci silnika
0,00...1000,00% Szacowana predkos$¢ silnika. 10=1%
01.63  Bezwzgledna Warto$¢ bezwzgledna parametru 01.06 Czestotliwos$c -
czestotliwosé wyj. wyjsciowa.
0,00...500,00 Hz Szacowana czestotliwo$é wyjsciowa. Patrz
parametr
46.02
01.64  Bezwzgl. moment | Warto$¢ bezwzgledna parametru 07.70 Moment silnika. -
silnika
0,0...1600,0% Moment silnika. Patrz
parametr

46.03
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01.65 Bezwzgl. moc Warto$¢ bezwzgledna parametru 01.74 Moc wyjsciowa. -
wyjsciowa
0,00...32767,00 kW | Moc wyjéciowa. 1=1kW
01.66 Bez. moc wyjsc. % | Warto$¢ bezwzgledna parametru 01.15 % mocy wyjsciowej | -
wart. znam. silnika | wzgledem warto$ci znamionowej silnika.
0,00...300,00% Moc wyjsciowa. 1=1%
01.67 % bezwzglednej Wartos$¢ bezwzgledna parametru 01.16 % mocy wyjsciowej | -
mocy wyjsciowej wzgledem warto$ci znamionowej przemiennika
warto$ci znamiono- | czestotliwo$ci.
wej przemiennika
czestotliwosci
0,00...300,00% Moc wyjéciowa. 1=1%
01.68 Bezwzgl. moc na Warto$¢ bezwzgledna parametru 01.17 Moc na wale silnika. | -
wale sil.
0,00...32767,00kW | Moc na wale silnika. 1=1kW
lub KM
03 Wejsciowe wartosci | Wartosci zadane odbierane z réznych zrédet.
zadane Wszystkie parametry w tej grupie sg tylko do odczytu, o ile
nie zaznaczono inacze;j.
03.01  Warto$c zadana z | Warto$¢ zadana 1 podana przy uzyciu panelu sterowania lub | -
panelu programu komputerowego.
-100000,00... Warto$¢ zadana panelu sterowania lub programu komputero- | 1 =10
100000,00 wego.
03.02  Zdalna wart. zad. Warto$¢ zadana 2 podana przy uzyciu panelu sterowania lub | -
panelu programu komputerowego.
-100000,00... Warto$¢ zadana panelu sterowania lub programu komputero- | 1 =10
100000,00 wego.
03.05 W. zad. 1 mag. Warto$¢ zadana 1 odebrana za posrednictwem adaptera -
kom. A komunikacyjnego A.
Patrz tez rozdziat Sterowanie przez magistrale komunika-
cyjnag za posrednictwem adaptera komunikacyjnego
(str. 537).
-100000,00... Warto$¢ zadana 1 z adaptera komunikacyjnego A. 1=10
100000,00
03.06 W. zad. 2 mag. Warto$¢ zadana 2 odebrana za posrednictwem adaptera -
kom. A komunikacyjnego A.
-100000,00... Warto$¢ zadana 2 z adaptera komunikacyjnego A. 1=10
100000,00
03.09  Warto$c¢ zadana Przeskalowana warto$¢ zadana 1 odebrana przy uzyciu inter- | 1 =10
EFB 1 fejsu wbudowanej magistrali komunikacyjnej.
-30000,00... Przeskalowana warto$¢ zadana 1 odebrana przy uzyciu inter- | 1 =10
30000,00 fejsu wbudowanej magistrali komunikacyjne;j.
03.10  Warto$c¢ zadana Przeskalowana warto$¢ zadana 2 odebrana przy uzyciu inter- | 1 =10
EFB 2 fejsu wbudowanej magistrali komunikacyjnej.
-30000,00... Przeskalowana warto$¢ zadana 2 odebrana przy uzyciu inter- | 1 =10
30000,00 fejsu wbudowanej magistrali komunikacyjne;j.
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04 Ostrzezenia i bfedy | Informacje na temat ostatnich ostrzezen i bledéw.
Objasnienia poszczegoinych kodow ostrzezen i btedow
zawiera rozdziat Sledzenie bfedéw.
Wszystkie parametry w tej grupie sa tylko do odczytu, o ile
nie zaznaczono inaczej.
04.01  Biad skutkujgcy Kod pierwszego aktywnego btedu (btedu, ktéry spowodowat | -
zatrz.awar. biezgce wytaczenie awaryjne).
0000h...FFFFh Pierwszy aktywny btad. 1=1
04.02  Aktywny btad 2 Kod drugiego aktywnego btedu. -
0000h...FFFFh Drugi aktywny biad. 1=1
04.03  Aktywny btgad 3 Kod trzeciego aktywnego btedu. -
0000h...FFFFh Trzeci aktywny btad. 1=1
04.06  Aktywne Kod pierwszego aktywnego ostrzezenia. -
ostrzezenie 1
0000h...FFFFh Pierwsze aktywne ostrzezenie. 1=1
04.07  Aktywne Kod drugiego aktywnego ostrzezenia. -
ostrzezenie 2
0000h...FFFFh Drugie aktywne ostrzezenie. 1=1
04.08  Aktywne Kod trzeciego aktywnego ostrzezenia. -
ostrzezenie 3
0000h...FFFFh Trzecie aktywne ostrzezenie. 1=1
04.11  Najnowszy bigd Kod pierwszego przechowywanego (nieaktywnego) btedu. -
0000h...FFFFh Pierwszy przechowywany bfad. 1=1
04.12 2. najnowszy btgd | Kod drugiego przechowywanego (nieaktywnego) btedu. -
0000h...FFFFh Drugi przechowywany btad. 1=1
04.13 3. najnowszy btagd | Kod trzeciego przechowywanego (nieaktywnego) btedu. -
0000h...FFFFh Trzeci przechowywany btad. 1=1
04.16  Najnowsze Kod pierwszego przechowywanego (nieaktywnego) ostrzeze- | -
ostrzezenie nia.
0000h...FFFFh Pierwsze przechowywane ostrzezenie. 1=1
04.17 2. najnowsze Kod drugiego przechowywanego (nieaktywnego) ostrzezenia. | -
ostrzezenie
0000h...FFFFh Drugie przechowywane ostrzezenie. 1=1
04.18 3. najnowsze Kod trzeciego przechowywanego (nieaktywnego) ostrzeze- -
ostrzezenie nia.
0000h...FFFFh Trzecie przechowywane ostrzezenie. 1=1
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04.40  Stowo zdarzenia 1 | Pokazuje stowo zdarzenia zdefiniowane przez uzytkownika. | -
To stowo zapisuje stany zdarzen (ostrzezenia, btedy lub zda-
rzenia) wybrane za pomoca parametrow 04.41...04.71.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
Bit Nazwa Opis
0 Bit uzytkownika O 1 = Zdarzenie wybrane za pomocg parametru 04.41 jest aktywne
1 Bit uzytkownika 1 1 = Zdarzenie wybrane za pomocg parametru 04.43 jest aktywne
15 Bit uzytkownika 15 1 = Zdarzenie wybrane za pomocg parametru 04.71 jest aktywne
0000h...FFFFh Stowo zdarzenia zdefiniowane przez uzytkownika. 1=1
04.41  Kod stowa Wybiera kod szesnastkowy zdarzenia (ostrzezenie, btad lub | 0x2310h
zdarzenia 1 bit 0 zdarzenie), ktorego stan jest wyswietlony jako bit 0 parametru
04.40 Stowo zdarzenia 1. Kody zdarzen wymieniono w roz-
dziale Sledzenie bledéw (str. 471).
0000h...FFFFh Kod zdarzenia. 1=1
04.43  Kod stowa Wybiera kod szesnastkowy zdarzenia (ostrzezenie, btad lub | 0x3210h
zdarzenia 1 bit 1 zdarzenie), ktorego stan jest wyswietlony jako bit 1 parametru
04.40 Stowo zdarzenia 1. Kody zdarzen wymieniono w roz-
dziale Sledzenie btedéw (str. 471).
0000h...FFFFh Kod zdarzenia. 1=1
04.45,
04.47,
04.49,
04.71  Kod stowa Wybiera kod szesnastkowy zdarzenia (ostrzezenie, btagd lub | 0x2330h
zdarzenia 1 bit 15 zdarzenie), ktérego stan jest wyswietlony jako bit 15 parame-
tru 04.40 Stowo zdarzenia 1. Kody zdarzen wymieniono w
rozdziale Sledzenie btedow (str. 471).
0000h...FFFFh Kod zdarzenia. 1=1
05 Diagnostyka Rozne liczniki i pomiary rejestrujgce czas pracy, zwigzane z
konserwacjg przemiennika czestotliwosci.
Wszystkie parametry w tej grupie sg tylko do odczytu, o ile
nie zaznaczono inacze;j.
05.01  Licznik czasu Licznik czasu wigczenia. Licznik dziata, gdy przemiennik cze- | -
wigczenia stotliwosci jest wigczony.
0...65535d Licznik czasu wtgczenia. 1=1d
05.02  Licznik czasu pracy | Licznik czasu pracy silnika (w dniach). Licznik dziata, gdy -
inwerter wykonuje modulacje.
0...65535d Licznik rejestrujacy czas pracy silnika. 1=1d
05.03  Godziny pracy Powigzany parametr to 05.02 Licznik czasu pracy w godzi- -
nach, tzn. 24 * warto$¢ 05.02 + utamkowa cze$¢ dnia.
0,0... Godziny. 1=1godz.
429496729,5 h
05.04  Licznik czasu Czas pracy wentylatora chtodzacego przemiennik czestotli- -
wigcz. went. wosci. Mozna go zresetowaé w panelu sterowania, przytrzy-
mujgc nacisniety przycisk Reset przez ponad 3 sekundy.
0...65535d Licznik rejestrujgcy czas pracy wentylatora chtodzgcego. 1=1d
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05.10  Temperatura karty | Zmierzona temperatura jednostki sterujace;j. -
sterowania
-100...300°C lub °F | Temperatura jednostki sterujgcej w stopniach Celsjusza lub 1 = jednostka
Fahrenheita.
05.11  Temperatura Szacowana temperatura przemiennika czestotliwosci w war- | -
inwertera tosci procentowej limitu btedu. Limit btedu zalezy od typu
przemiennika czestotliwosci.
0,0%=0C (32F)
100,0% = Limit btedu
-40,0...160,0% Temperatura przemiennika czestotliwosci w procentach. 1=1%
05.20 Stowo Stowo diagnostyczne 1. Prawdopodobne przyczyny i $rodki | -
diagnostyczne 1 naprawcze przedstawiono
w rozdziale Sledzenie bledéw.
Bit Nazwa Wart.
0 Dowolne Tak = Przemiennik czestotliwo$ci wygenerowat ostrzezenie lub
ostrzezenie lub przerwat dziatanie w wyniku btedu.
btad
1 Dowolne Tak = Przemiennik czestotliwo$ci wygenerowat ostrzezenie.
ostrzezenie
2 Dowolny btad Tak = Przemiennik czestotliwosci przerwat dziatanie w wyniku btedu.
3 Zarezerwowane
4 Limit btedu Tak = Przemiennik czgstotliwo$ci przerwat dziatanie w wyniku btedu
przetezenia 2310 Przetezenie.
5 Zarezerwowane
6 Przepiecie DC Tak = Przemiennik czgstotliwos$ci przerwat dziatanie w wyniku btedu
3210 Przepigecie tgcza DC.
7 Za niskie napiecie |Tak = Przemiennik czgstotliwosci przerwat dziatanie w wyniku btedu
DC 3220 Niedostateczne napigcie tgcza DC.
8 Zarezerwowane
9 Btad nadmiernej  |Tak = Przemiennik czestotliwosci przerwat dziatanie w wyniku btedu
temperatury 4310 Nadmierna temperatura.
urzadzenia
10...15 |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Stowo diagnostyczne 1. 1=1
05.21  Stowo Stowo diagnostyczne 2. Prawdopodobne przyczyny i $rodki | -

diagnostyczne 2

naprawcze przedstawiono
w rozdziale Sledzenie bledéw.

Bit Nazwa Wart.
0...9 Zarezerwowane
10 Btad nadmiernej  |Tak = Przemiennik czestotliwosci przerwat dziatanie w wyniku

temperatury silnika

zewnetrzna 2.

btedéw 4981 Temperatura zewnetrzna 1i 4982 Temperatura

11...15

Zarezerwowane

0000h...FFFFh

Stowo diagnostyczne 2.
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05.22  Stowo Stowo diagnostyczne 3. -
diagnostyczne 3
Bit Nazwa |Wart.
0...8 Zarezerwowane
9 Impuls kWh |Tak = Impuls kWh jest aktywny.
10 Zarezerwowane
1 Polecenie Wi = Wentylator przemiennika czestotliwos$ci obraca sie z
wentylatora predkoscig wieksza niz jatowa.
12...15 |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Stowo diagnostyczne 3. 1=1
05.80  Predk. silnika przy | Pokazuje warto$¢ kopii parametru 28.01 Wejscie rampy w. -
btedzie zad. czest. (w trybie sterowania skalarnego) lub 23.01
W.zad.predkosci przed ramp. (w trybie sterowania predko-
$cig) w chwili wystgpienia najnowszego btedu.
-30000,00... Szacowana predkos$¢ silnika. 10 =
30000,00 obr./min 1 obr./min
05.81  Czestotl. wyj. przy | Pokazuje warto$¢ kopii parametru 01.06 Czestotliwo$c¢ wyj- | -
btedzie Sciowa w chwili wystgpienia najnowszego btedu.
-500,00... Szacowana czegstotliwos$é wyjéciowa.
500,00 Hz
05.82  Napiecie DC przy Pokazuje warto$¢ kopii parametru 017.71 Napigcie DC w chwili | -
btedzie wystgpienia najnowszego btedu.
0,00...2000,00 V Napiecie tacza DC. 10=1V
05.83  Prad silnika przy Pokazuje warto$¢ kopii parametru 071.07 Prad silnika w chwili | -
btedzie wystapienia najnowszego btedu.
0,00...30000,00 A | Prad silnika. 10=1V
05.84  Mom. siln. podczas | Pokazuje warto$¢ kopii parametru 01.70 Moment silnika w -
btedu chwili wystgpienia najnowszego btedu.
-1600,0...1600,0% | Moment silnika. 1=1%
05.85 Gt st. stanu Pokazuje warto$¢ kopii parametru 06.71 Gtéwne stowo stanu | -
podczas btedu w chwili wystapienia najnowszego btedu.
0000h...FFFFh Gtowne stowo stanu. 1=1
05.86  Opdzn. stan wej. DI | Pokazuje warto$¢ kopii parametru 710.02 Stan DI po opdznie- | -
przy bt. niach w chwili wystgpienia najnowszego btedu.
0000h...FFFFh Opo6zniony stan wejs¢ cyfrowych. 1=1
05.87  Temp. inw. podczas | Pokazuje warto$¢ kopii parametru 05.11 Temperatura inwer- | -
btedu tera w chwili wystgpienia najnowszego bfedu.
-40...160°C Temperatura przemiennika czestotliwosci w °C. 1=1°C
05.88 Uz. w. zad. podczas | Pokazuje warto$¢ kopii parametru 28.01 Wejscie rampy w. -
btedu zad. czest. (w trybie sterowania skalarnego) lub 23.01
W.zad.predkosci przed ramp. (w trybie sterowania predko-
$cig) w chwili wystgpienia najnowszego btedu.
-30000,00... Warto$¢ zadana czestotliwosci lub predkosci. 1=1Hz

30000,00 Hz




190 Parametry

Nr Nazwal/wartos¢ Opis Dom/EkwM
K16
06 Sfowa sterowania i Stowa sterowania i stanu przemiennika czestotliwos$ci.
stanu
06.01  Gtéwne stowo Pokazuje sygnaty sterowania odbierane z wybranych zrédet | -
sterowania (takich jak wejscia cyfrowe, interfejs magistrali komunikacyj-

nej czy program aplikacyjny).

Gtéwne stowo sterowania przemiennika czestotliwosci.
Opisy bitéw przedstawiono na str. 537. Powigzane stowo
stanu i schemat stanéw sg przedstawione na stronach 539

i 540.

Uwaga: Podczas korzystania ze sterowania przez magistrale
komunikacyjna ta warto$¢ parametru nie jest taka sama jak
warto$¢ stowa sterowania odbierana przez przemiennik cze-
stotliwosci ze sterownika PLC. Doktadng warto$¢ mozna zna-
lez¢ w parametrze 50.12 Tryb debugowania FBA A.

Ten parametr jest tylko do odczytu.

Bit Nazwa

0 Kontrola Off1

1 Kontrola Off2

2 Kontrola Off3

3 Bieg

4 Wyjscie rampy: zero
5 Wstrzymanie rampy
6 Wejscie rampy: zero
7 Reset

8 Ruch powolny 1

9 Ruch powolny 2

10 Komenda zdalna

11 Zewn. lokalizacja ster.
12 Bit uzytkownika 0
13 Bit uzytkownika 1
14 Bit uzytkownika 2

15 Bit uzytkownika 3

0000h...FFFFh

Gtéwne stowo sterowania.
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06.11  Gtéwne stowo Gtéwne stowo stanu przemiennika czestotliwosci. -
stanu Opisy bitéw przedstawiono na str. 539. Powigzane stowo ste-
rowania i schemat stanéw sg przedstawione na stronach 537
i 540.

Uwaga: Podczas korzystania ze sterowania przez magistrale
komunikacyjng ta warto$¢ parametru nie jest taka sama jak
wartos$¢ sfowa stanu wysytana przez przemiennik czestotliwo-
$ci do sterownika PLC. Doktadng warto$¢ mozna znalezé w
parametrze 50.12 Tryb debugowania FBA A.

Ten parametr jest tylko do odczytu.

Bit Nazwa

0 Gotowos¢ do wigczenia.
1 Gotowos¢ do pracy

2 Warto$¢ zadana gotowa
3 Wytaczenie awaryjne

4 Wyt. 2 nieaktywne

5 Wyt. 3 nieaktywne

6 Wtgczanie przerwane

7 Ostrzezenie

8 Przy nastawie

9 Zdalne

10 Ponad limitem

1 Bit uzytkownika 0

12 Bit uzytkownika 1

13 Bit uzytkownika 2

14 Bit uzytkownika 3

15 Zarezerwowane

0000h...FFFFh Gtéwne stowo stanu. 1=1
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06.16

Stowo stanu 1

Stowo stanu 1 przemiennika czgstotliwosci. -

przemien. Ten parametr jest tylko do odczytu.

Bit Nazwa Opis

0 Wigczone 1 = Obecny jest zaréwno sygnat zezwolenia na bieg (patrz parametr
20.12), jak i zezwolenia na start (20.19).

Uwaga: Wystgpienie btedu nie ma wptywu na ten bit.

1 Przerwane 1 = Przerwanie startu. Aby uruchomi¢ przemiennik czestotliwosci,
sygnat przerywania (patrz parametr 06.18) musi zostaé usuniety, a
sygnat startu wydany ponownie.

2 Natadowane DC |1 = Obwdd DC jest natadowany

3 Gotowos¢ do 1 = Przemiennik czestotliwosci jest gotowy do odebrania polecenia
startu startu

4 Zgodnie z wart. 1 = Przemiennik czestotliwosci jest gotowy do dgzenia do wartosci
zad. zadanej

5 Uruchomiony 1 = Przemiennik czestotliwosci zostat uruchomiony

6 Modulowanie 1 = Przemiennik czestotliwosci przeprowadza modulacje (stan

wyjsciowy jest sterowany)

7 Limitowanie 1 = Dowolny limit (predko$¢, moment itp.) jest aktywny

8 Sterowanie 1 = Przemiennik czestotliwosci jest w trybie sterowania lokalnego
lokalne

9 Sterowanie 1 = Przemiennik czestotliwosci jest w trybie sterowanie przez sie¢
sieciowe (patrz strona 17).

10 Zew1 aktywne 1 = Miejsce sterowania ZEW1 jest aktywne

" Zew?2 aktywne 1 = Miejsce sterowania ZEW?2 jest aktywne

12 Zarezerwowane

13 Zadanie 1 = Zazadano uruchomienia. 0 = Kiedy parametr Sygnat zezwolenia
uruchomienia na obracanie (patrz par. 20.22) to 0 (obracanie silnika jest

wytgczone).
14 Bieg 1= Przemiennik czestotliwosci dziata.
15 Zarezerwowane

0000h...FFFFh

Stowo stanu 1 przemiennika czgstotliwosci. 1=1
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06.17

Stowo stanu 2

Stowo stanu 2 przemiennika czestotliwosci. -

przemien. Ten parametr jest tylko do odczytu.

Bit Nazwa Opis

0 Bieg ident. zakoncz. |1 = Bieg identyfikacyjny silnika zostat wykonany

1 Namagnesowany 1 = Silnik zostat namagnesowany

2 Sterowanie momentem|1 = Tryb sterowania momentem jest aktywny

3 Sterowanie predkosciag |1 = Tryb sterowania predkoscig jest aktywny

4 Zarezerwowane

5 Bezp. w. zad. aktywna |1 = Warto$¢ zadana ,bezpiecznej predkosci” jest stosowana

przez funkcje takie jak parametry 49.05i 50.02

6 Ost. predkos$¢ aktywna |1 = Warto$¢ zadana ,ostatniej predkosci” jest stosowana przez
funkcje takie jak parametry 49.05i 50.02

7 Zarezerwowane

8 Btad zatrz. awaryjnego |1 = Zatrzymanie awaryjne nie powiodto sie (patrz parametry
31.32i 31.33)

9 Bieg prébny aktywny |1 = Sygnat wigczania biegu prébnego jest aktywny

10 Powyzej limitu 1 = Aktualna predko$¢ albo czestotliwos$¢ jest rowna limitowi lub
go przekracza (Okreslane przez parametry 46.317...46.32).
Obowigzuje w obu kierunkach obrotu.

11...12 |Zarezerwowane

13 Aktywne opdzn. 1 = Opodznienie startu jest aktywne (par. 27.22).

uruchomienia
14...15 |Zarezerwowane

0000h...FFFFh

Stowo stanu 2 przemiennika czestotliwosci.
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06.18  Stowo stanu Stowo stanu zabezpieczenia przed nieoczekiwanym startem. | -
przerw. startu Okresla ono zrédto sygnatu przerwania, ktéry zapobiega uru-
chomieniu przemiennika czestotliwosci.
Warunki oznaczone gwiazdka (*) wymagaja tylko ponownego
wydania sygnatu startu. W przypadku wszystkich innych
wystgpien warunek zabezpieczenia przed nieoczekiwanym
startem musi zosta¢ najpierw usunigty.
Patrz tez parametr 06.16 Stowo stanu 1 przemien., bit 1.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
Bit Nazwa Opis
0 Brak gotow. do pracy (1 = Brak napiecia DC lub przemiennik czestotliwo$ci ma
nieprawidtowo ustawione parametry. Nalezy sprawdzi¢
parametry w grupie 95 i 99.
1 Zmiana lokaliz. ster.  |* 1 = Miejsce sterowania zostato zmienione
2 Przerwanie SSW 1 = Program sterujgcy utrzymuje sie w stanie przerwania
3 Resetowanie btedu * 1 = Btad zostat zresetowany
4 Utrata wigcz. startu 1 = Brak sygnatu zezwolenia na start
5 Utrata zezwol. na bieg |1 = Brak sygnatu zezwolenia na bieg
6 Zarezerwowane
7 STO 1 = Funkcja bezpiecznego wytgczania momentu jest aktywna
8 Kalibracja pradu * 1 = Proces kalibracji pradu zostat ukoficzony
zakoncz.
9 Bieg ident. zakonczony|* 1 = Bieg identyfikacyjny silnika zostat ukofczony
10 Zarezerwowane
1" Wylgczanie awaryjne 1|1 = Sygnat zatrzymania awaryjnego (tryb off1)
12 Wylaczanie awaryjne 2|1 = Sygnat zatrzymania awaryjnego (tryb off2)
13 Wytaczenie awaryjne 3|1 = Sygnat zatrzymania awaryjnego (tryb off3)
14 Przerwanie aut. reset. {1 = Funkcja automatycznego resetowania zapobiega wykonaniu
operagiji
15 Bieg prébny aktywny |1 = Sygnat wigczania biegu prébnego zapobiega wykonaniu
operaciji
0000h...FFFFh Stowo stanu zabezpieczenia przed nieoczekiwanym startem. | 1 =1
06.19  Stowo stanu ster. Stowo stanu sterowania predkoscia. -
predk. Ten parametr jest tylko do odczytu.
Bit Nazwa Opis
1 = Przemiennik czestotliwosci dziata z predkosciag ponizej
0 Predkos¢ zerowa limitu predkos$ci zerowej (par. 21.06) przez czas zdefiniowany
w parametrze 21.07 Op6z. predko$ci zerowej
1 = Przemiennik czgstotliwos$ci dziata w kierunku do przodu z
1 Do przodu predkoscig przekraczajgcg limit predkosci zerowej (parametr
21.06)
1 = Przemiennik czestotliwosci dziata w kierunku do tytu z
2 Do tytu predkoscia przekraczajgca limit predkosci zerowej (parametr
21.06)
3...6 Zarezerwowane
7 Zadanie dowolnej statej [1 = Wybrano statg predko$é lub czestotliwo$é, patrz parametr
predk. 06.20.
8...15 |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Stowo stanu sterowania predkoscia. 1=1
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06.20  Stowo stanu Stowo stanu statej predkosci/czestotliwosci. Wskazuje, ktéra | -
predkosci statej stata predkos$c lub czestotliwos$é jest aktywna (jesli jest
obecna). Patrz tez parametr 06.19 Sftowo stanu ster. predk.,
bit 7, oraz sekcja State predkosci/czestotliwosci (str. 122).
Ten parametr jest tylko do odczytu.
Bit Nazwa Opis
0 Predkos¢ stata 1 1 = Wybrano statg predkos$¢ lub czestotliwos$¢ 1
1 Predkos$¢ stata 2 1 = Wybrano statg predkos$¢ lub czestotliwosé 2
2 Predkos$¢ stata 3 1 = Wybrano statg predkos¢ lub czestotliwosé 3
3 Predkos$¢ stata 4 1 = Wybrano statg predkos¢ lub czestotliwos¢ 4
4 Predkos$¢ stata 5 1 = Wybrano statg predkos$¢ lub czestotliwosé 5
5 Predkos¢ stata 6 1 = Wybrano statg predkos¢ lub czestotliwosé 6
6 Predkos¢ stata 7 1 = Wybrano statg predkos¢ lub czestotliwosé 7
7...15 |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Stowo stanu statej predkosci/czestotliwosci. 1=1
06.21  Stowo stanu 3 Stowo stanu 3 przemiennika czestotliwosci. -
przemien. Ten parametr jest tylko do odczytu.
Bit Nazwa Opis
0 Trzymanie DC 1 = Trzymanie prgdem DC jest aktywne
aktywne
1 Magnesow. 1 = Magnesowanie dodatkowe jest aktywne
dodatk. aktywne
2 Nagrz. wst. silnika [1 = Nagrzewanie wstepne silnika jest aktywne
aktywne
3 Plynny start PM |1 = Plynny start PM aktywny
aktywny
4 Zarezerwowane
5 Hamowanie DC |1 = Hamowanie jest aktywne
aktywne
6...15 |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Stowo stanu 1 przemiennika czgstotliwosci. 1=1
0000h...FFFFh Stowo stanu zabezpieczenia przed nieoczekiwanym startem. |1 =1
06.29  Wybor bitu 10 MSW | Wybiera zrédto binarne, ktérego stan jest przesytany jako bit | Powyzej
10 (Bit uzytkownika 0) z parametru 06.11 Gtéwne stowo limitu
stanu.
Fatsz 0. 0
Prawda 1 1
Powyzej limitu Bit 10 parametru 06.17 Stowo stanu 2 przemien. (patrz 2
str. 193).
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 178). -
06.30  Wybor bitu 11 MSW | Wybiera zrodio binarne, ktérego stan jest przesytany jako bit | Zewn.
11 (Bit uzytkownika 0) z parametru 06.71 Gtéwne sfowo lokalizacja
stanu. ster.
Fatsz 0 0
Prawda 1 1
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Zewn. lokalizacja Bit 11 parametru 06.01 Gtéwne stowo sterowania (patrz 2
ster. str. 197).
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 178). -
06.31  Wybor bitu 12 MSW | Wybiera zrédto binarne, ktérego stan jest przesytany jako bit | Zewn.
12 (Bit uzytkownika 1) z parametru 06.71 Gtéwne stowo zezwol. na
stanu. bieg
Fatsz 0 0
Prawda 1 1
Zewn. zezwol. na Stan zewnetrznego zrodta sygnatu zezwolenia na bieg (patrz | 2
bieg parametr 20.12 Zrédfo zezwolenia na bieg 1).
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 178). -
06.32  Wybor bitu 13 MSW | Wybiera zrédio binarne, ktérego stan jest przesytany jako bit | Fafsz
13 (Bit uzytkownika 2) z parametru 06.11 Gtéwne stowo
stanu.
Fatsz 0 0
Prawda 1 1
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 178). -
06.33  Wybor bitu 14 MSW | Wybiera zrédio binarne, ktérego stan jest przesytany jako bit | Fafsz
14 (Bit uzytkownika 3) z parametru 06.11 Gtéwne stowo
stanu.
Fatsz 0 0
Prawda 1 1
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 178). -
07 Informacje Informacje o elementach sprzetowych i oprogramowaniu
systemowe przemiennika czestotliwo$ci.
Wszystkie parametry w tej grupie sg przeznaczone tylko do
odczytu.
07.03 ID typu Typ przemiennika czgstotliwosci. (Identyfikator wartosci zna- | -
przemiennika mionowej w nawiasach).
07.04  Nazwa opr. Identyfikacja oprogramowania. -
sprzetowego
07.05  Wersja opr. Numer wersji oprogramowania. -
sprzetowego
07.06 Nazwa pak. Nazwa pakietu tadujgcego oprogramowanie. -
fadowania
07.07  Wersja pak. Numer wersji pakietu tadujgcego oprogramowanie. -
fadowania
07.11  Wykorzystanie CPU | Obcigzenie mikroprocesora w procentach. -
0...100% Obciagzenie mikroprocesora. 1=1%
07.25 Nazwa pakietu Pierwsze pig¢ liter ASCII nazwy nadanej pakietowi -
dostosowania dostosowania. Petna nazwa jest widoczna w menu Informa-
cje systemowe w menu Gtéwne na panelu sterowania lub
w programie komputerowym Drive Composer.
_N/A_ = Brak.
07.26  Wersja pakietu Nr wersji pakietu dostosowania. Informacja ta jest widoczna | -
dost. tez w menu Informacje systemowe w menu Gtéwne na

panelu sterowania lub w programie komputerowym Drive
Composer.
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07.30  Stan programu Wyswietla stan programu adaptacyjnego. -
adapt. Patrz sekcja Programowanie adaptacyjne (str. 115).
Bit Nazwa Opis
0 Zainicjowano 1 = Program adaptacyjny zostat zainicjowany
1 Edytowany 1 = Program adaptacyjny jest edytowany
2 Edycja zakonczona 1 = Edycja programu adaptacyjnego zostata zakorczona
3 Praca 1 = Program adaptacyjny jest uruchomiony
4...13 |Zarezerwowane
14 Zmiana stanu 1 = Trwa zmiana stanu w mechanizmie programu adaptacyjnego
15 Biad 1 = Btad programu adaptacyjnego
0000h...FFFFh Stan programu adaptacyjnego 1=1
07.31  Stan sekwencji AP | Wys$wietla liczbe aktywnych stanéw programu sekwencyj-
nego, ktére sa czescig programu adaptacyjnego (AP). Jesli
programowanie adaptacyjne nie jest uruchomione lub nie
zawiera programu sekwencyjnego, parametr ma warto$¢
zero.
0...20 1=
07.35  Konfiguracjaprzem. | Wykonuje inicjowanie sprzetu i pokazuje wykrytg konfiguracje | 0000h
czest. modutu przemiennika czestotliwosci. Konfiguracja Plug and
Play podczas inicjowania sprzetu. Jesli przemiennik czestotli-
wosci nie jest w stanie wykry¢ zadnego modutu, dla jednostki
podstawowej przyjmowana jest wartosc 1.
Informacje o automatycznym ustawianiu parametréw po
wykryciu modutu zawiera sekcja Automatyczna konfiguracja
przemiennika czestotliwosci pod katem sterowania magi-
stralg na str. 545.
Bit Nazwa Opis
0 Niezainiciowany 1 = I_((_)nfiguracja przemiennika czestotliwosci nie zostata
zainicjowana
1 \;J)ggggasvtvkc?wa 1 = Przemiennik czgstotliwosci nie wykryt modutéw opcjonalnych.
2 Zarezerwowane
3 FENA-21 1 = Dotgczony modut adaptera FENA-21 z dwoma portami Ethernet
4 FECA-01 1 = Dotgczony modut adaptera EtherCAT FECA-01
5 FPBA-01 1 = Dotgczony modut adaptera FPBA-01 PROFIBUS DP
6 FCAN-01 1 = Dotgczony modut adaptera FCAN-01 CANopen
7 Zarezerwowane
8 BIO-01 1 = Przednie rozszerzenie we/wy
9 RI10-01 1= Przednie standardowe rozszerzenie we/wy
10 FSCA-01 1 = Dotgczony modut adaptera FSCA-01 Modbus/RTU
1 FEIP-21 1 = Dotaczony modut adaptera FEIP-21 z dwoma portami EtherNet/IP
1 = Dotgczony modut adaptera FMBT-21 z dwoma portami
12 FMBT-21 Modbuf/TCPy P P
13 Zarezerwowane
1 = Dotgczony modut adaptera FPNO-21 z dwoma portami
14 |FPNO-21 PROFINET 10 P P
15 FEPL-02 1 =1 = Dotgczony modut adaptera Ethernet POWERLINK FEPL-02
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000h...FFFh Konfiguracja przemiennika czgstotliwo$ci 1=1
07.36  Konfiguracja Pokazuje wykryta konfiguracje modutu. Patrz parametr 07.35 | 0000h

przemiennika
czestotliwosci 2

Konfiguracja przem. czest..

Bit Nazwa Opis
0 Zarezerwowane
1 FDNA-01 1 = Dotgczony modut adaptera DeviceNet™ FDNA-01
2 FCNA-01 1 = Dotgczony modut adaptera ControlNet™ FCNA-01
3 CMOD-01 1 = Dotgczony modut adaptera CMOD-01
4 CMOD-02 1 = Dotgczony modut adaptera CMOD-02
5 CPTC-02 1 = Dotgczony modut adaptera CPTC-02
6 CHDI-01 1 = Dotgczony modut adaptera CHDI-01
7 FSPS-21 1 = Dotagczony modut adaptera FSPS-21
8...15 |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Konfiguracja przemiennika czestotliwosci 1=1
10 Standardowe DI, RO | Konfiguracja wejs¢ cyfrowych i wyjs¢ przekaznikowych.
10.01  Stan DI Wyswietla stan wejs¢ cyfrowych DI1...DI6. -
Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu.
Bit Nazwa Opis
0 DI1 1 = Wejscie cyfrowe 1 jest WL.
1 DI2 1 = Wejscie cyfrowe 2 jest WE.
2 DI3 1 = Wejscie cyfrowe 3 jest WE.
3 Dl4 1 = Wejscie cyfrowe 4 jest WL.
4 DI5 1 = Wejscie cyfrowe 5 jest WE.
5 DI6 1 = Wejscie cyfrowe 6 jest WE.
6...15 |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Stan wejs¢ cyfrowych. 1=1
10.02  Stan DI po Wyswietla stan wejs¢ cyfrowych DI1...DI6. Bity 0...5 wska- -
opObznieniach zujg opdznione stany wej$¢ DI1...DI6.
Przyktad: 0000000000010011b = wejécia DI5, DI2 i DI1 sg
wigczone, DI3, DI4 i DI6 sg wytgczone.
Stowo jest aktualizowane tylko po op6znieniu aktywacji/dez-
aktywacji o 2 ms. Kiedy warto$¢ wejscia cyfrowego zmienia
sie, musi pozostac¢ taka sama w dwdch kolejnych prébkach,
tzn. przez 2 ms, aby nowa wartos¢ zostata zatwierdzona.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
Bit Nazwa Opis
0 DI1 1 = Wejscie cyfrowe 1 jest WL.
1 DI2 1 = Wejscie cyfrowe 2 jest WE.
2 DI3 1 = Wejscie cyfrowe 3 jest WL.
3 Dl4 1 = Wejscie cyfrowe 4 jest WL.
4 DI5 1 = Wejscie cyfrowe 5 jest WE.
5 DI6 1 = Wejscie cyfrowe 6 jest Wk.
6...15 |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Opédzniony stan wejs¢ cyfrowych. 1=1




Parametry 199

Nr Nazwal/wartos¢ Opis Dom/EkwM
K16
10.03  Wyboér wymuszenia | Stany elektryczne wejs¢ cyfrowych mozna przestoni¢, np. na | 0000h
DI potrzeby testowania. Bit w parametrze 10.04 Wymuszone

warto$ci Dl jest obecny dla kazdego wejscia cyfrowego, a
jego warto$¢ jest stosowana zawsze, gdy odpowiedni bit w
tym parametrze ma wartosé 1.

Uwaga: Rozruch oraz wytgcznie i wigczenie zasilania rese-
tujg wybory wymuszenia (parametry 10.03i 10.04).

Bit |Nazwa |Wart.

0 DI 1 = Wymuszenie wgrlloéci wejscia DI1 na warto$¢ bitu 0 z parametru 70.04
Wymuszone wartosci DI. (0 = Tryb normalny)

1 DI2 1 = Wymuszenie wgrlloéci wejscia DI2 na warto$¢ bitu 1 z parametru 710.04
Wymuszone wartoci DI. (0 = Tryb normalny)

2 DI3 1 = Wymuszenie wf*-mloéci wejscia DI3 na warto$¢ bitu 2 z parametru 70.04
Wymuszone wartoci DI. (0 = Tryb normalny)

3 Dl4 1 = Wymuszenie wf*-mloéci wejscia DI4 na warto$¢ bitu 3 z parametru 710.04
Wymuszone wartoci DI. (0 = Tryb normalny)

4 DI5 1 = Wymuszenie wf*-mloéci wejscia DI5 na warto$¢ bitu 4 z parametru 70.04
Wymuszone warto$ci DI. (0 = Tryb normalny)

5 DI6 1 = Wymuszenie wf*-mloéci wejscia DI6 na warto$¢ bitu 5 z parametru 710.04
Wymuszone wartoci DI. (0 = Tryb normalny)

6...15|Zarezerwowane

0000h...FFFFh Nadpisanie wyboru wej$¢ cyfrowych. 1=
10.04  Wymuszone Umozliwia zmiang warto$ci danych wymuszonego wejscia 0000h
warto$ci DI cyfrowego z 0 na 1. Mozliwe jest tylko wymuszenie wejscia,

ktore zostato wybrane za pomocg parametru 70.03 Wybor
wymuszenia DI.

Bit Nazwa (Wart.

0 DI Wymusza warto$¢ tego bitu réwng D1, jesli tak zdefiniowano w parametrze 710.03
Wybér wymuszenia DI.

1 DI2 Wymusza warto$¢ tego bitu rowng D3, jesli tak zdefiniowano w parametrze 70.03
Wybor wymuszenia DI.

2 DI3 Wymusza warto$¢ tego bitu réwng D3, jesli tak zdefiniowano w parametrze 710.03
Wybor wymuszenia DI.

3 DI4 Wymusza warto$¢ tego bitu réwng D4, jesli tak zdefiniowano w parametrze 710.03
Wybor wymuszenia DI.

4 DI5 Wymusza warto$¢ tego bitu réwng D5, jesli tak zdefiniowano w parametrze 710.03
Wybor wymuszenia DI.

5 DI6 Wymusza warto$¢ tego bitu réwng D6, jesli tak zdefiniowano w parametrze 710.03
Wybor wymuszenia DI.

6...15 |Zarezerwowane

0000h...FFFFh Wymuszane warto$ci wej$¢ cyfrowych. 1=1
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10.05  Opdznienie WE. Okresla opdznienie aktywacji wejscia cyfrowego DI1. 0,00 s
DI1
' 1
*Stan wejscia DI ' ' !
— Co 1
**Op6zniony stan : :
wejscia DI ' 0
- - - - " Czas
By, Byt By, By,
tw, = 10.05 Opoznienie We. DI1
twyt, = 10.06 Opoznienie WYL.DI1
*Stan elektryczny wejscia cyfrowego. Wskazany przez parametr 10.07 Stan DI.
**Wskazany przez parametr 10.02 Stan DI po opéznieniach.
0,00...3000,00 s Opéznienie aktywacji wyjscia DI1. 10=1s
10.06  Opodznienie Okresla opdznienie dezaktywacji wejscia cyfrowego DI1. 0,00 s
WYt.DI1 Patrz parametr 10.05 Opdznienie Wt.. DI1.
0,00...3000,00 s Opéznienie dezaktywacji wyjscia DI1. 10=1s
10.07  Opodznienie WE.DI2 | Okresla opdznienie aktywaciji wejscia cyfrowego DI2. 0,00 s
' 1
*Stan wejscia DI ! ' !
— Co 1
**Op6zniony stan : :
wejécia DI I 0
- - - - " Czas
By, byt By, By,
twy, = 10.07 Opdbznienie Wt.DI2
ty. = 10.08 Opéznienie WYE.DI2
*Stan elektryczny wejscia cyfrowego. Wskazany przez parametr 10.01 Stan DI.
**Wskazany przez parametr 10.02 Stan DI po opéznieniach.
0,00...3000,00 s Opoznienie aktywacji wyjécia DI2. 10=1s
10.08  Opodznienie Okresla op6znienie dezaktywacji wejécia cyfrowego DI2. 0,00s
WYt.DI2 Patrz parametr 10.07 Op6znienie WE.DI2.
0,00...3000,00 s Opédznienie dezaktywacji wyjscia DI2. 10=1s
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10.09  Opdznienie WE.DI3 | Okresla opdznienie aktywaciji wejscia cyfrowego DI3. 0,00 s
' 1
*Stan wejscia DI ! !
— ‘ 1
**Op6zniony stan :
wejscia DI ' 0
- <> - <> " Czas
fyy, twyt. tyy, twyt,
ty. = 10.09 Opd6znienie WE.DI3
tyyt. = 10.10 Opbznienie WYE.DI3
*Stan elektryczny wejscia cyfrowego. Wskazany przez parametr 10.07 Stan DI.
**Wskazany przez parametr 10.02 Stan DI po opéznieniach.
0,00...3000,00 s Opdznienie aktywacji wyjscia DI3. 10=1s
10.10  Opdznienie Okresla opdznienie dezaktywacji wejscia cyfrowego DI3. 0,00s
WYt.DI3 Patrz parametr 10.09 Opdznienie Wt.DI3.
0,00...3000,00 s Opodznienie dezaktywacji wyjscia DI3. 10=1s
10.11  Opdznienie WE.DI4 | Okresla op6znienie aktywacji wejscia cyfrowego DI4. 0,00 s
' 1
*Stan wejscia DI ! !
— ‘ 1
**Opozniony stan :
wejscia DI ' 0
- -> - <> " Czas
fyy, twyt. tyy, twyt,
tyi. = 10.11 Opoznienie We.DI4
tyyt. = 10.12 Opbznienie WYE.DI4
*Stan elektryczny wejscia cyfrowego. Wskazany przez parametr 10.07 Stan DI.
**Wskazany przez parametr 10.02 Stan DI po op6znieniach.
0,00...3000,00 s Opodznienie aktywacji wyjscia DI4. 10=1s
10.12  Opdznienie Okresla opdznienie dezaktywacji wejscia cyfrowego DI4. 0,00 s
WYt.DI4 Patrz parametr 10.11 Opdznienie Wt.DI4.
0,00...3000,00 s Opodznienie dezaktywacji wyjscia DI4. 10=1s
10.13  Opdznienie WE.DI5 | Okresla opdznienie aktywaciji wejscia cyfrowego DI5. 0,00 s

' 1
*Stan wejscia DI ! !
] ‘ 0

**Opo6zniony stan :

wejscia DI

- <> - <> " Czas
fyy, twyt. tyy, twyt,

twy. = 10.13 Opdznienie Wt.DI5

by, = 10.14 Opdznienie WYE.DIS

*Stan elektryczny wejscia cyfrowego. Wskazany przez parametr 70.07 Stan DI.

**Wskazany przez parametr 10.02 Stan DI po opdznieniach.

0,00...3000,00 s Opodznienie aktywacji wyjscia DI5. 10=1s
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10.14  Opodznienie Okresla opdznienie dezaktywacji wejscia cyfrowego DI5. 0,00 s
WYt.DI5 Patrz parametr 10.13 Op6znienie WEt.DI5.
0,00...3000,00 s Opéznienie dezaktywacji wyjscia DI5. 10=1s
10.15  Opodznienie WE.DI6 | Okresla opdznienie aktywaciji wejscia cyfrowego DI6. 0,00 s
1
*Stan wejscia DI ! !
— | 0

**Op6zniony stan
wejécia D| ——— L——0

] | | Ll
-> -» - - Czas
By, byt By, By,

tw;. = 10.15 Opdznienie Wt.DI6

twy. = 10.16 Opoznienie WYL.DI6

*Stan elektryczny wejscia cyfrowego. Wskazany przez parametr 10.07 Stan DI.
**Wskazany przez parametr 10.02 Stan DI po opéznieniach.

0,00...3000,00 s Opoznienie aktywacji wyjécia DI6. 10=1s
10.16  Opodznienie Okresla opo6znienie dezaktywacji wejécia cyfrowego DI6. 0,00s

WYt.DI6 Patrz parametr 10.15 Op6znienie WE.DI6.

0,00...3000,00 s Opédznienie dezaktywacji wyjscia DI6. 10=1s
10.21  Stan wyjs¢ RO Stan wyj$¢ przekaznikowych RO3...RO1. -

Bit Nazwa |Wart.

0 RO1 1 = zasilane, 0 = niezasilane.

1 RO2 1 = zasilane, 0 = niezasilane

2 RO3 1 = zasilane, 0 = niezasilane

3...15 |Zarezerwowane

0000h...FFFFh Stan wyj$¢ przekaznikowych. 1=
10.22  Wybdér wymuszenia | Sygnaty podigczone do wyj$é przekaznikowych mozna prze- | 0000h
RO stoni¢, np. na potrzeby testowania. Bit w parametrze 710.23

Wymuszone dane RO jest obecny dla kazdego wyjscia prze-
kaznikowego, a jego wartos¢ jest stosowana zawsze, gdy
odpowiedni bit w tym parametrze ma wartos$¢ 1.

Uwaga: Rozruch i cykl zasilania resetujg wymuszone usta-
wienia (parametry 10.22i 10.23).

Bit Nazwa |Wart.

0 RO1 1 = Wymuszenie wartosci wyjscia RO1 na warto$¢ bitu 0 z parametru 710.23
Wymuszone dane RO. (0 = Tryb normalny)

1 RO2 1 = Wymuszenie wartosci wyjscia RO2 na warto$¢ bitu 1 z parametru 710.23
Wymuszone dane RO. (0 = Tryb normalny)

2 RO3 1 = Wymuszenie wartosci wyjscia RO3 na warto$¢ bitu 2 z parametru 710.23
Wymuszone dane RO. (0 = Tryb normalny)

3...15 [Zarezerwowane

0000h...FFFFh Nadpisanie wyboru wyj$¢ przekaznikowych. 1=1
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10.23  Wymuszone dane | Zawiera wartosci wyj$¢ przekaznikowych uzywane zamiast
RO podfgczonych sygnatdéw, jesli wybrano je w parametrze 10.22
Wybér wymuszenia RO. Bit 0 to wymuszona warto$é wyjscia
RO1.
Bit Nazwa |Wart.
0 RO1 Wymusza wartos$¢ tego bitu réwna wyjsciu RO1, jesli tak zdefiniowano
w parametrze 10.22 Wyb6r wymuszenia RO.
1 RO2 Wymusza wartos$¢ tego bitu réwna wyjsciu RO2, jesli tak zdefiniowano
w parametrze 10.22 Wybér wymuszenia RO.
2 RO3 Wymusza wartos$¢ tego bitu réwna wyjsciu RO3, jesli tak zdefiniowano
w parametrze 10.22 Wybdér wymuszenia RO.
3...15 |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Wymuszone wartosci RO. 1=1
10.24  Zrédio RO1 Wybiera sygnat przemiennika czestotliwosci do potaczenia z | Gotowos¢ do
wyjsciem przekaznikowym RO1. pracy
Nieaktywne Wyjscie nie ma zasilania. 0
Aktywne Wyjscie ma zasilanie. 1
Gotowos$¢ do pracy | Bit 1 parametru 06.11 Gféwne sfowo stanu (patrz str. 1917). 2
Wigczone Bit 0 parametru 06.76 Stowo stanu 1 przemien. (patrz 4
str. 192).
Uruchomiony Bit 5 parametru 06.16 Stowo stanu 1 przemien. (patrz 5
str. 192).
Namagnesowany Bit 1 parametru 06.17 Stowo stanu 2 przemien. (patrz 6
str. 193).
Pracuje Bit 6 parametru 06.16 Stowo stanu 1 przemien. (patrz 7
str. 192).
Warto$¢ zadana Bit 2 parametru 06.711 Gféwne sfowo stanu (patrz str. 197). 8
gotowa
W punkcie pracy Bit 8 parametru 06.711 Gféwne stowo stanu (patrz str. 197). 9
Bieg do tytu Bit 2 parametru 06.719 Stowo stanu ster. predk. (patrz 10
str. 194).
Predkos¢ zerowa Bit 0 parametru 06.19 Stowo stanu ster. predk. (patrz 1
str. 194).
Powyz limitu Bit 10 parametru 06.17 Stowo stanu 2 przemien. (patrz 12
str. 193).
Ostrzezenie Bit 7 parametru 06.11 Gtéwne stowo stanu (patrz str. 197). 13
Btad Bit 3 parametru 06.11 Gtéwne stowo stanu (patrz str. 197). 14
Btad (-1) Odwrdécony bit 3 parametru 06.71 Gfdwne stowo stanu (patrz | 15
str. 1917).
Btad/Ostrzezenie Bit 3 parametru 06.711 Gféwne stowo stanu LUB bit 7 parame- | 16
tru 06.11 Gféwne stowo stanu (patrz strona 7197).
Przetezenie Wystapit btagd 2310 Przetezenie. 17
Przepiecie Wystapit btad 3210 Przepigcie tgcza DC. 18
Temperatura Wystagpit jeden z tych btedow: 23871 Przecigzenie tranzystora | 19

przemiennika
czestotliwosci

IGBT, 4110 Temperatura karty sterowania, 4210 Nadmierna
temperatura IGBT, 4290 Chfodzenie, 42F1 Temperatura
IGBT, 4310 Nadmierna temperatura lub 4380 Nadmierna réz-
nica temperatur.




204 Parametry

Nr Nazwal/wartos¢ Opis Dom/EkwM
K16

Za niskie napiecie | Wystapit btad 3220 Niedostateczne napigcie tagcza DC. 20
Temperatura silnika | Wystapit btad 4987 Temperatura zewnetrzna 1 lub 4982 Tem- | 21

peratura zewnetrzna 2.
Komenda Bit 0 parametru 44.01 Ster. hamowaniem: stan (patrz 22
hamowania str. 365).
Zew?2 aktywne Bit 11 parametru 06.16 Sftowo stanu 1 przemien. (patrz 23

str. 192).
Zdalne sterowanie | Bit 9 parametru 06.11 Gféwne stowo stanu (patrz str. 197). 24
Zarezerwowane 25...26
Funkcja czasowa 1 | Bit 0 parametru 34.071 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 27
Funkcja czasowa 2 | Bit 1 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 28
Funkcja czasowa 3 | Bit 2 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 29
Zarezerwowane 30...32
Nadzor 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 33
Nadzor 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 34
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 35
Zarezerwowane 36...38
Opodznienie startu Bit 13 parametru 06.17 Stowo stanu 2 przemien. (patrz 39

str. 193).
Bit O stowa ster. Bit 0 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (patrz 40
RO/DIO str. 206).
Bit 1 stowa ster. Bit 1 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (patrz 41
RO/DIO str. 206).
Bit 2 stowa ster. Bit 2 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (patrz 42
RO/DIO str. 206).
Zarezerwowane 43...44
PFC1 Bit 0 parametru 76.01 Stan PFC (patrz str. 399). 45
PFC2 Bit 1 parametru 76.01 Stan PFC (patrz str. 399). 46
PFC3 Bit 2 parametru 76.01 Stan PFC (patrz str. 399). 47
PFC4 Bit 3 parametru 76.01 Stan PFC (patrz str. 399). 48
PFC5 Bit 3 parametru 76.01 Stan PFC (patrz str. 399). 49
PFC6 Bit 3 parametru 76.01 Stan PFC (patrz str. 399). 50
Krzywa obcigzenia | Bit 3 (Poza limitem obcigzenia) parametru 37.07 Sfowo stanu | 61
uzytkownika wyjscia ULC (patrz str. 339).
Stowo sterowania Dla parametru 10.24 Zrédfo RO1: Bit 0 (RO1) parametru 62
RO/DIO 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (patrz str. 206).

Dla parametru 10.27 Zrédio RO2: Bit 1 (RO2) parametru

10.99 Stowo sterowania RO/DIO (patrz str. 206).

Dla parametru 10.30 Zrédio RO3: Bit 2 (RO3) parametru

10.99 Stowo sterowania RO/DIO (patrz str. 206).
Stowo zdarzenia 1 | Stowo zdarzenia 1 = 1, jesli dowolny bit parametru 04.40 53

Stowo zdarzenia 1 (patrz str. 187) ma wartos¢ 1, czyli jesli
aktywne jest dowolne ostrzezenie, btad lub zdarzenie zdefi-
niowane za pomocg parametrow 04.41...04.71.

Inny [bit]

Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 178).
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10.25  Opdznienie WE. Okresla opdéznienie aktywacji wyjscia przekaznikowego RO1. | 0,0 s
RO1
‘ ‘ 1
Stan wybranego ! ! '
zroda ! | 1
- i 7 | i T 0
; — ‘ — 1
Stan RO | } 1
7: ] I 0
10 ‘4»‘ 0‘ ‘4»‘ o Czas
fyy, by, By, By,
tyi. = 10.25 Opéznienie WE. RO1
twy, = 10.26 Opdznienie WYt. RO1
0,0...3000,0 s Opodznienie aktywacji wejscia RO1. 10=1s
10.26  Opdznienie WYt. Okresla opdznienie dezaktywacji wyjscia przekaznikowego 0,0s
RO1 RO1. Patrz parametr 10.25 Opdznienie Wt. RO1.
0,0...3000,0 s Opodznienie dezaktywacji wejscia RO1. 10=1s
10.27  Zrédo RO2 Wybiera sygnat przemiennika czestotliwosci do potgczenia z | Pracuje
wyjsciem przekaznikowym RO2.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 10.24 Zrédio RO1.
10.28  Opdznienie WE. Okresla opdznienie aktywacji wyjscia przekaznikowego RO2. | 0,0 s
RO2
‘ ‘ 1
Stan wybranego ! ' '
zrodia ! | 1
- i 7 | i T 0
; — ‘ — 1
Stan RO | | 1
: | | 0
- - . - " Czas
fyy, by, By, By,
tyi. = 10.28 Opbznienie WE. RO2
twy, = 10.29 Opbznienie WYE. RO2
0,0...3000,0 s Opodznienie aktywacji wejscia RO2. 10=1s
10.29  Opdznienie WYt. Okresla opdznienie dezaktywacji wyjscia przekaznikowego 0,0s
RO2 RO2. Patrz parametr 10.28 Opdznienie Wt. RO2.
0,0...3000,0 s Opoznienie dezaktywacji wejscia RO2. 10=1s
10.30  Zrédfo RO3 Wybiera sygnat przemiennika czestotliwosci do potaczenia z | Bfgd (-1)
wyjsciem przekaznikowym RO3.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 10.24 Zrédio RO1.
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10.31  Opdznienie WE. Okresla opdznienie aktywacji wyjécia przekaznikowego RO3. | 0,0 s
RO3
1
Stan wybranego ' '
zrédta ! :
— i 0
Do 1
Stan RO 1
i 0
- - - - " Czas
By, Byt By, By,
tw. = 10.31 Opoznienie WE. RO3
twyt, = 10.32 Opdznienie WYE. RO3
0,0...3000,0 s Opédznienie aktywacji wejscia RO3. 10=1s
10.32  Opobznienie WYt. Okresla opdznienie dezaktywacji wyj$cia przekaznikowego 0,0s
RO3 RO3. Patrz parametr 10.31 Opd6znienie Wt. RO3.
0,0...3000,0 s Opo6znienie dezaktywacji wejécia RO3. 10=1s
10.99  Sfowo sterowania Parametr magazynu do sterowania wyjsciami przekazniko- 0000h
RO/DIO wymi, np. przy uzyciu interfejsu wbudowanej magistrali komu-
nikacyjnej. Aby sterowa¢ wyjsciami przekaznikowymi (RO)
przemiennika czestotliwosci, nalezy wystaé stowo sterujgce
z przypisaniami bitdw przedstawionymi ponizej jako dane
we/wy Modbus. Nalezy ustawi¢ parametr wyboru elementu
docelowego konkretnych danych (58.101...58.114) na Stowo
sterowania RO/DIO. W parametrze wyboru elementu zrédto-
wego wybranego wyjscia nalezy wybra¢ odpowiedni bit tego
stowa.
Bit Nazwa Opis
0 RO1 Bity zrodtowe dla wyjs$¢ przekaznikowych RO1...RO3. Patrz
1 RO?2 parametry 10.24, 10.27i 10.30.
2 RO3
3...15 |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Stowo sterowania RO/DIO 1=1
10.101 Licznik przetagczenn | Wyswietla liczbe razy, gdy wyjscie przekaznikowe RO1 zmie- | -
RO1 nito stan. Mozna go zresetowa¢ w panelu sterowania, przy-
trzymujgc nacisniety przycisk Reset przez ponad 3 sekundy.
0...4294967000 Licznik zmiany stanu. 1=1
10.102 Licznik przetgczenn | Wyswietla liczbe razy, gdy wyjscie przekaznikowe RO2 zmie- | -
RO2 nito stan. Mozna go zresetowa¢ w panelu sterowania, przy-
trzymujac nacisniety przycisk Reset przez ponad 3 sekundy.
0...4294967000 Licznik zmiany stanu. 1=1
10.103 Licznik przetgczenn | Wyswietla liczbe razy, gdy wyjscie przekaznikowe RO3 zmie- | -
RO3 nito stan. Mozna go zresetowac w panelu sterowania, przy-
trzymujac nacisnigty przycisk Reset przez ponad 3 sekundy.
0...4294967000 Licznik zmiany stanu. 1=1
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11 Standardowe DIO, FI, | Konfiguracja wejscia czestotliwo$ciowego.
FO
11.02  Stan DIO po Wyswietla stan wejscia/wyjscia cyfrowego lub czestotliwo- -
opobznieniach $ciowego DIO1 (zacisk wyjscia DO1 w module BIO-01). Bit 0
odzwierciedla opdzniony stan wejscia/wyjscia DIO1.
Przyktad: 0000000000000001b = wejscie/wyjscie DIO1 jest
wigczone.
Stowo jest aktualizowane tylko po op6znieniu aktywacji/dez-
aktywacji o 2 ms. Kiedy warto$¢ wejscia cyfrowego zmienia
sie, musi pozostaé¢ taka sama w dwéch kolejnych prébkach,
tzn. przez 2 ms, aby nowa warto$¢ zostata zatwierdzona.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
Bit Nazwa Opis
0 DIO1 1 = Wyjscie cyfrowe lub czestotliwosciowe DIO1 jest wigczone.
1...15 |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Opozniony stan wyjscia cyfrowego lub czestotliwo$ciowego |1 =1
DIO1.
11.03  Wybdér wymuszenia | Sygnaty podigczone do wyjs¢ przekaznikowych mozna prze- | 0000h
DIO stoni¢, np. na potrzeby testowania. Bit w parametrze 171.04
Wymuszenie wartosci DIO jest obecny dla kazdego wyjscia
cyfrowego lub czestotliwosciowego DIO1 (zacisk wyjscia
DO1 w module BIO-01), a jego warto$¢ jest stosowana
zawsze, gdy odpowiedni bit w tym parametrze ma wartos$¢ 1.
Uwaga: Rozruch i cykl zasilania resetujag wymuszone usta-
wienia (parametry 10.22i 10.23).
Bit Wart.
0 1 = Wymuszenie warto$ci wejécia/wyjécia DIO1 na warto$¢ bitu 0 z parametru 17.04
Wymuszenie wartosci DIO. (0 = Tryb normalny)
1...15 |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Nadpisanie wyboru wyjscia lub czestotliwosciowego DIO1. 1=
11.04  Wymuszenie Zawiera warto$¢ wyjscia cyfrowego lub czestotliwo$ciowego | 0000h
wartosci DIO DIO1 (zacisk DO1 w module BIO-01), ktére jest uzywane
zamiast podtgczonych sygnatéw, jesli wybrano w parametrze
11.04 Wymuszenie warto$ci DIO. Bit 0 to wymuszona war-
to$¢ wejscia/wyjscia DIO1.
Bit Wart.
0 1= Wymuszenie wartosci tego bitu réwnej wejsciu/wyjsciu DIO1, jesli tak zdefiniowano
w parametrze 11.04 Wymuszenie warto$ci DIO.
1...15 |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Wymuszenie wartosci wyjscia cyfrowego lub czgstotliwoscio- | 1 =1
wego DIO1.
11.05  Konfiguracja DIO1 | Okresla, czy wyjscie DIO1 (zacisk DO1 w module BIO-01) Wyjscie
jest uzywane jako wyjscie cyfrowe czy wyjscie czestotliwo- cyfrowe
Sciowe.

Wyjscie cyfrowe Wejscie/wyjscie DIO1 jest uzywane jako wyjscie cyfrowe. 0
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Wyijscie Wejscie/wyjscie DIO1 jest uzywane jako wyjécie czestotliwo- | 2
czestotliwosciowe | Sciowe.
11.06  Zrédfo wyjscia Wybiera sygnat przemiennika czestotliwosci do potgczenia Nieaktywne

DIO1 z wyjsciem DIO1 (zacisk DO1 w module BIO-01), gdy jest on
skonfigurowany jako wyjécie cyfrowe za pomocg parametru
11.06 Konfiguracja DIO1.

Nieaktywne Wyjscie nie ma zasilania. 0

Aktywne Wyjsécie ma zasilanie. 1

Gotowos$¢ do pracy | Bit 1 parametru 06.11 Gtéwne sfowo stanu (patrz str. 197). 2

Wigczone Bit 0 parametru 06.16 Stowo stanu 1 przemien. (patrz 4
str. 192).

Uruchomiony Bit 5 parametru 06.76 Stowo stanu 1 przemien. (patrz 5
str. 192).

Namagnesowany Bit 1 parametru 06.17 Stowo stanu 2 przemien. (patrz 6
str. 193).

Praca Bit 6 parametru 06.16 Stowo stanu 1 przemien. (patrz 7
str. 192).

Warto$¢ zadana Bit 2 parametru 06.11 Gféwne stowo stanu (patrz str. 197). 8

gotowa

W punkcie pracy Bit 8 parametru 06.11 Gféwne stowo stanu (patrz str. 197). 9

Do tytu Bit 2 parametru 06.19 Stowo stanu ster. predk. (patrz 10
str. 194).

Predkos$¢ zerowa Bit 0 parametru 06.19 Stowo stanu ster. predk. (patrz "
str. 194).

Powyz limitu Bit 10 parametru 06.17 Stowo stanu 2 przemien. (patrz 12
str. 193).

Ostrzezenie Bit 7 parametru 06.71 Gfdwne stowo stanu (patrz str. 197). 13

Btad Bit 3 parametru 06.71 Gfdwne stowo stanu (patrz str. 197). 14

Btfad (-1) Odwrécony bit 3 parametru 06.11 Gfowne sfowo stanu (patrz | 15
str. 1917).

Btad/Ostrzezenie Bit 3 parametru 06.11 Gtéwne stowo stanu LUB bit 7 parame- | 16
tru 06.11 Gféwne stowo stanu (patrz strona 197).

Przetezenie Wystapit btad. 17

Przepiecie Wystapit btad. 18

Temperatura Wystapit btad lub. 19

przemiennika

czestotliwosci

Za niskie napiecie | Wystapit bfad. 20

Temperatura silnika | Wystgpit btad lub. 21

Zarezerwowane 22

Zew?2 aktywne Bit 11 parametru 06.16 Sftowo stanu 1 przemien. (patrz 23
str. 192).

Zdalne sterowanie | Bit 9 parametru 06.11 Gfdwne stowo stanu (patrz str. 197). 24

Zarezerwowane 25...26

Funkcja czasowa 1 | Bit 0 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 27

Funkcja czasowa 2 | Bit 1 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 28

Funkcja czasowa 3 | Bit 2 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 29

Zarezerwowane 30...32
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Nadzor 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 33
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 34
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 35
Zarezerwowane 36...38
Opéznienie startu Bit 13 parametru 06.17 Sfowo stanu 2 przemien. (patrz 39

str. 193).
Bit O stowa ster. Bit 0 parametru 70.99 Stowo sterowania RO/DIO (patrz 40
RO/DIO str. 206).
Bit 1 stowa ster. Bit 1 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (patrz 41
RO/DIO str. 206).
Bit 2 stowa ster. Bit 2 parametru 70.99 Stowo sterowania RO/DIO (patrz 42
RO/DIO str. 206).
Zarezerwowane 43...44
PFC1 Bit 0 parametru 76.01 Stan PFC (patrz str. 399). 45
PFC2 Bit 1 parametru 76.01 Stan PFC (patrz str. 399). 46
PFC3 Bit 2 parametru 76.01 Stan PFC (patrz str. 399). 47
PFC4 Bit 3 parametru 76.01 Stan PFC (patrz str. 399). 48
PFC5 Bit 4 parametru 76.01 Stan PFC (patrz str. 399). 48
PFC6 Bit 5 parametru 76.01 Stan PFC (patrz str. 399). 48
Zarezerwowane 49...52
Stowo zdarzenia 1 | Stowo zdarzenia 1 = 1, jesli dowolny bit parametru 04.40 53

Stowo zdarzenia 1 (patrz str. 187) ma warto$¢ 1, czyli jesli
aktywne jest dowolne ostrzezenie, btad lub zdarzenie zdefi-
niowane za pomocg parametréw 04.41...04.71.
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Kontrola Patrz rysunek ponizej. 54
przepustnicy
Przemiennik czestotliwosci jest uruchomiony

Komenda
start/stop
(Grupa 20

- Start/stop/kieru-
nek)

Przekaznik jest zasilany

Przekaznik
nie jest
zasilany

Zamknieta
przepust-
nica

~—

zas
otwarcia
przepustnicy

Otwarta przepustnica

Zamknieta
przepust-
nica

Cz‘as zamknie-

cia ‘przepustnicy

Czas
przy$pieszania
(par. 23.12)

Przemiennik
czestotliwosci zwalnia do
zatrzymania.

Sygnat blokady
startu

Kontrola
przepustnicy
— stan
przekaznika
(Grupa 10
Standardowe DI,
RO)

Stan
przepustnicy

Sygnat
zezwolenia na
bieg z wytgcznika
krancowego
przepustnicy, gdy
przepustnica jest
w pehni otwarta.

Stan silnika
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Krzywa obcigzenia | Bit 3 (Poza limitem obcigzenia) parametru 37.01 Stowo stanu | 61
uzytkownika wyjscia ULC (patrz str. 339).
Stowo sterowania Dla parametru 70.24 Zrédio RO1: Bit 0 (RO1) parametru 62
RO/DIO 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (patrz str. 206).
Dla parametru 10.27 Zrédfo RO2: Bit 1 (RO2) parametru
10.99 Stowo sterowania RO/DIO (patrz str. 206).
Dla parametru 70.30 Zrédfo RO3: Bit 2 (RO3) parametru
10.99 Stowo sterowania RO/DIO (patrz str. 206).
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 178). -
11.07  Opdznienie WE. Definiuje opdznienie aktywacji dla wyjscia DO1 w module 0,00 s
DIO1 BIO-01, gdy jest ono uzywane jako wyjscie cyfrowe.
0,0...3000,0 s Opodznienie aktywacji wyjscia DO1. 10=1s
11.08  Opdznienie WYt. Definiuje op6znienie dezaktywacji dla wyj$cia DO1 w module | 0,00 s
DIO1 BIO-01, gdy jest ono uzywane jako wyjscie cyfrowe.
0,0...3000,0 s Opodznienie dezaktywacji wyjscia DO1. 10=1s
11.17  Konfiguracja DI4 Okresla, jak uzywane jest wejscie cyfrowe 4. Wejscie
cyfrowe
Wejscie cyfrowe Wejscie DI4 jest uzywane jako wejscie cyfrowe. 0
Wejscie Wejscie DI4 jest uzywane jako wejscie czestotliwosciowe. 1
czestotliwosciowe
11.21  Konfiguracja DI5 Okresla, jak uzywane jest wejscie cyfrowe 5. Wejscie
cyfrowe
Wejscie cyfrowe Wejscie DI5 jest uzywane jako wejscie cyfrowe. 0
Wejscie Wejscie DI5 jest uzywane jako wejscie czestotliwos$ciowe. 1
czestotliwosciowe
11.38  Wej. czest. 1: wart. | Wyswietla warto$¢ na wejsciu czestotliwosciowym 1 (na wej- | -
akt. $ciu DI5, gdy jest uzywane jako wejscie czestotliwosciowe)
przed skalowaniem. Patrz parametr 17.42 Wej. czest. 1:
minimum.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
0...16000 Hz Nieskalowana warto$¢ na wejsciu czgstotliwosciowym 1. 1=1Hz
11.39  Wej.czest.1: Wyswietla warto$¢ na wejsciu czestotliwosciowym 1 (na wej- | -
wart.skalow. $ciu DI5, gdy jest uzywane jako wejscie czestotliwosciowe)
po skalowaniu. Patrz parametr 11.42 Wej. czest. 1: minimum.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-32768,000... Skalowana wartos$¢ wejsciowego sygnatu czestotliwosci 1 1=1
32767,000 (DI5).




212 Parametry

Nr Nazwal/wartos¢ Opis Dom/EkwM
K16
11.42  Wej. czest. 1: Definiuje minimalng warto$¢ czestotliwosci dochodzacej do 0 Hz
minimum wejscia czestotliwosciowego 1 (DI5, gdy jest uzywane jako
wejscie czestotliwosciowe).
Wejsciowy sygnat czestotliwosci (11.38 Wej. czest. 1: wart.
akt.) jest skalowany do postaci sygnatu wewnetrznego (77.39
Wej.czest. 1: wart.skalow.) przez parametry 11.42...11.45
w nastepujgcy sposob:
11.39
A
11.45
\
|
|
\
11.44 ‘
|
| [
» 0 (11.38
11.42 11.43 we ( )
0...16000 Hz Minimalna czestotliwo$¢ na wejsciu czestotliwosciowym 1 1=1Hz
(DI5).
11.43  Wej. czest. 1: Definiuje maksymalng warto$¢ czestotliwosci dochodzacej do | 16000 Hz
maksimum wejécia czestotliwosciowego 1 (DI5, gdy jest uzywane jako
wejscie czestotliwosciowe). Patrz parametr 171.42 Wej. czest.
1: minimum.
0...16000 Hz Maksymalna czgstotliwo$¢ na wejéciu czgstotliwosciowym 1 |1 =1 Hz
(DI5).
11.44  Wej. czest. 1: Okresla warto$¢, ktéra musi odpowiada¢ wewnetrznie mini- | 0,000
skalow. min. malnej warto$ci wejsciowego sygnatu czestotliwosci okreslo-
nej przez parametr 11.42 Wej. czest. 1: minimum. Patrz
wykres przy parametrze 11.42 Wej. czest. 1: minimum.
-32768,000... Warto$¢ odpowiadajgca minimalnej wartosci wejsciowego 1=1
32767,000 sygnatu czestotliwosci 1.
11.45  Wej. czest. 1: Okresla warto$é, ktéra musi odpowiadaé wewnetrznie maksy- | 50,00
skalow. maks. malnej warto$ci wejsciowego sygnatu czestotliwosci okreslo-
nej przez parametr 11.43 Wej. czest. 1: maksimum. Patrz
wykres przy parametrze 11.42 Wej. czest. 1: minimum.
-32768,000... Warto$¢ odpowiadajgca maksymalnej warto$ci wejsciowego |1 =1
32767,000 sygnatu czestotliwosci 1.
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12 Standardowe Al Konfiguracja standardowych wej$¢ analogowych.

12.02  Wybdér wymuszenia | Odczyty rzeczywiste wej$¢ analogowych mozna przestoni¢, | 0000h
np. na potrzeby testowania. Parametr warto$ci wymuszonej
jest obecny dla kazdego wejscia analogowego, a jego war-
tos¢ jest stosowana zawsze, gdy odpowiedni bit w tym para-
metrze ma wartos¢ 1.

Uwaga: Czasy filtréw Al (parametry 712.16 Czas filtru Al1 i
12.26 Czas filtru Al2) nie majg wptywu na wymuszone warto-
$ci Al (parametry 12.13 Warto$¢ wymuszona Al1i 12.23
Warto$¢ wymuszona Al2).

Uwaga: Rozruch i cykl zasilania resetujg wymuszone usta-
wienia (parametry 12.02i 12.03).

Bit Nazwa |Wart.

0 Al 1 = Wymuszenie wartosci wejscia Al1 na warto$¢ parametru 12.13 Wartos¢
wymuszona Al1.

1 Al2 1 = Wymuszenie wartosci wejscia Al2 na warto$¢ parametru 12.23 Wartos$¢
wymuszona Al2.

2...15 |Zarezerwowane

0000h...FFFFh Selektor wymuszonych wartosci wej$¢ analogowych Al1 i 1=1
Al2.

12.03  Funkcja nadzoru Al | Wybiera sposob, w jaki przemiennik czestotliwosci reaguje, Bez dziatania
gdy analogowy sygnat wejsciowy wychodzi poza minimalny
i/lub maksymalny limit okreslony dla wejscia.

Nadzér stosuje margines 0,5 V lub 1,0 mA dla limitéw. Na
przykiad jesli maksymalny limit dla wejscia to 7,000 V, nadzor
maksymalnego limitu aktywuje si¢ przy wartosci 7,500 V.
Wejscia i przestrzegane limity sg wybierane przez parametr
12.04 Wybor nadzoru Al.

Bez dziatania Zadna czynno$é nie jest wykonywana. 0

Btad Przemiennik czgstotliwosci jest wytgczany awaryjnie z 1
powodu btedu 80A0 Nadzor Al.

Ostrzezenie Przemiennik czgstotliwosci generuje ostrzezenie ASBAO Nad- | 2
zor Al.

Ostatnia predkos¢ | Przemiennik czestotliwosci generuje ostrzezenie (A8AO Nad- | 3
z6r Al) i blokuje predkos$¢ (lub czestotliwo$¢) na poziomie, na
ktorym pracowat. Predkosc¢/czestotliwosé jest okreslana na
podstawie aktualnej predkosci przy uzyciu filtrowania dolno-
przepustowego 850 ms.
OSTRZEZENIE! Nalezy upewnié sie, ze mozna bez-
piecznie kontynuowac prace w przypadku przerwy w
komunikacji.

Bezpieczna w. zad. | Przemiennik czgstotliwosci generuje ostrzezenie (ASAO Nad- | 4
predk zor Al) i ustawia predko$¢ na warto$¢ okreslong parametrem
22.41 Bezpieczna w. zad. predk. (lub parametrem 28.41 Bez-
pieczna wart. zad. czest. w przypadku uzywania wartosci
zadanej czestotliwosci).

OSTRZEZENIE! Nalezy upewnié sie, ze mozna bez-

piecznie kontynuowac prace w przypadku przerwy

w komunikaciji.
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12.04  Wybdr nadzoru Al | Okresla limity wejscia analogowego, ktére majg by¢ nadzoro- | 0000h
wane. Patrz parametr 12.03 Funkcja nadzoru Al.
Bit Nazwa Opis
0 Al1 < MIN 1 = Nadzér minimalnego limitu Al1 aktywny.
1 Al1 > MAX 1 = Nadzér maksymalnego limitu Al1 aktywny.
2 Al2 < MIN 1 = Nadzér minimalnego limitu Al2 aktywny.
3 Al2 > MAX 1 = Nadzér maksymalnego limitu Al2 aktywny.
4...15 |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Aktywacja nadzoru wejscia analogowego. 1=1
12.11  Warto$¢ aktualna Wyswietla warto$¢ wejscia analogowego Al1 w mA lub V -
Al1 (w zaleznosci od tego, czy wejscie jest ustawione jako pra-
dowe, czy napieciowe za pomoca parametru 712.15 Wybor
Jjednostki AlT).
Ten parametr jest tylko do odczytu.
0,000...22,000 mA | Warto$¢ wejscia analogowego Al1. 1000 =
lub 1 jednostka
0,000...11,000 V
12.12  Warto$¢ skalowana | Wyswietla warto$¢ wejscia analogowego Al1 po skalowaniu. | -
Al1 Patrz parametry 12.19 Al1 skal. do min. Al1i 12.20 Al1 skal.
do maks. Al1.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-32768,000... Skalowana warto$¢ wejscia analogowego Al1. 1=1
32767,000
12.13  Wartosc Warto$¢ wymuszona, ktérej mozna uzy¢ zamiast rzeczywi- -
wymuszona Al1 stego sygnatu odczytywanego przez wejscie. Patrz parametr
12.02 Wyb6r wymuszenia Al.
0,000...22,000 mA | Wymuszona warto$¢ wejscia analogowego Al1. 1000 =
lub 0,000... 1 jednostka
11,000 V
12.15  Wybdr jednostki Al1 | Wybiera jednostke dla odczytéw i ustawien powigzanych z 4
wejsciem analogowym Al1.
\% Wolty. 2
mA Miliampery. 10
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12.16  Czas filtru Al1 Definiuje statg czasu filtrowania dla wej$cia analogowego 0,100 s
Al1.

0,
% Sygnat niefiltrowany
¥

100

63 e Sygnat filtrowany

\J

— t
T

O=1x(1-e'M

| = sygnat wejsciowy filtrowania (krok)
O = sygnat wyjsciowy filtrowania
t=czas

T = stata czasu filtrowania

Uwaga: Sygnat jest tez filtrowany w wyniku dziatania sprzeto-
wego interfejsu sygnatu (stata czasu ok. 0,25 ms). Nie mozna
tego zmieni¢ za pomocg zadnego parametru.

0,000...30,000 s Stata czasu filtrowania. 1000=1s
12.17  Min. Al1 Definiuje minimalng warto$¢ lokalng dla wejscia analogowego | 4,000 mA lub
Al 0,000 V

Ustawia warto$¢ aktualnie przesytang do przemiennika cze-
stotliwosci, gdy sygnat analogowy z zaktadu jest ograniczony
do ustawienia minimalnego.

Patrz tez parametr 12.19 Al1 skal. do min. Al1.

0,000...22,000 mA | Minimalna warto$¢ wejscia Al1. 1000 =
lub 1 jednostka
0,000...11,000 V
12.18  Maks. Al1 Definiuje maksymalng warto$¢ lokalng dla wejécia analogo- | 20,000 mA
wego Al1. lub 10,000 V

Ustawia warto$¢ aktualnie przesytang do przemiennika cze-
stotliwosci, gdy sygnat analogowy z zaktadu jest ograniczony
do ustawienia maksymalnego.

Patrz tez parametr 12.19 Al1 skal. do min. Al1.

0,000...22,000 mA | Maksymalna warto$¢ wejscia Al1. 1000 =
lub 1 jednostka
0,000...11,000 V
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12.19  Al1 skal. do min. Okresla rzeczywistg warto$¢ wewnetrzng odpowiadajacg 0,000
Al1 minimalnej wartosci wejécia analogowego Al1 okreslonej
przez parametr 12.17 Min. Al1. (Zmiana ustawien polaryzacji
12.191 12.20 moze skutecznie odwrdci¢ wejscie analogowe).
Alscaled (12.12)
A
1220 f — — — — —
I
I
I
Al (12.11
| 12.18
I
I
I
777777 12.19
-32768,000... Warto$¢ rzeczywista odpowiadajgca minimalnej wartosci wej- [ 1 =1
32767,000 Scia Al1.
12.20  Al1 skal. do maks. | Okresla rzeczywistg wewnegtrzng warto$¢ odpowiadajaca 50,000
Al1 maksymalnej wartosci wejscia analogowego Al1 okreslonej
przez parametr 12.18 Maks. Al1. Patrz rysunek przy parame-
trze 12.19 Al1 skal. do min. Al1.
-32768,000... Warto$¢ rzeczywista odpowiadajgca maksymalnej warto$ci 1=1
32767,000 wejscia Al1.
12.21  Warto$¢ aktualna Wyswietla warto$¢ wejscia analogowego Al2 w mAlub V (w | -
Al2 zaleznosci od tego, czy wejscie jest ustawione jako prgdowe,
czy napigciowe za pomocg parametru 712.25 Wyb6r jednostki
Al2).
Ten parametr jest tylko do odczytu.
0,000...22,000 mA | Warto$¢ wejscia analogowego Al2. 1000 =
lub 1 jednostka
0,000...11,000 V
12.22  Warto$¢ skalowana | Wyswietla warto$¢ wejscia analogowego Al2 po skalowaniu. | -
Al2 Patrz parametry 12.29 Al2 skal. do min. Al2i 12.101 Wartos¢
procentowa Al1.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-32768,000... Skalowana warto$¢ wejscia analogowego Al2. 1=1
32767,000
12.23  Wartosc Warto$¢ wymuszona, ktérej mozna uzy¢ zamiast rzeczywi- -
wymuszona Al2 stego sygnatu odczytywanego przez wejscie. Patrz parametr
12.02 Wyb6r wymuszenia Al.
0,000...20,000 mA | Wymuszona warto$¢ wejscia analogowego Al2. 1000 =
lub 1 jednostka
0,000...10,000 V
12.25  Wybdr jednostki Al2 | Wybiera jednostke dla odczytéw i ustawien powigzanych z mA
wejsciem analogowym Al2.
\Y Wolty. 2
mA Miliampery. 10
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12.26  Czas filtru Al2 Definiuje statg czasu filtrowania dla wej$cia analogowego 0,100 s
Al2. Patrz parametr 12.16 Czas filtru Al1.
0,000...30,000 s Stata czasu filtrowania. 1000=1s
12.27  Min. Al2 Definiuje minimalng warto$¢ lokalng dla wejscia analogowego | 4,000 mA lub
Al2. 0,000 V
Ustawia warto$¢ aktualnie przesytang do przemiennika cze-
stotliwosci, gdy sygnat analogowy z zaktadu jest ograniczony
do ustawienia minimalnego.
0,000...22,000 mA | Minimalna warto$¢ wejscia Al2. 1000 =
lub 1 jednostka
0,000...11,000 V
12.28 Maks. Al2 Definiuje maksymalng warto$¢ lokalng dla wejécia analogo- | 20,000 mA
wego Al2. lub 10,000 V
Ustawia warto$¢ aktualnie przesytang do przemiennika cze-
stotliwosci, gdy sygnat analogowy z zaktadu jest ograniczony
do ustawienia maksymalnego.
0,000...22,000 mA | Maksymalna warto$¢ wejscia Al2. 1000 =
lub 1 jednostka
0,000...11,000 V
12.29  Al2 skal. do min. Okresla rzeczywistg warto$¢ odpowiadajgca minimalnej war- | 0,000
Al2 tosci wejscia analogowego Al2 okreslonej przez parametr
12.27 Min. Al2. (Zmiana ustawien polaryzacji 12.29i 12.101
moze skutecznie odwroci¢ wejscie analogowe).
Alscaled (12.22)
A
12101 f — — — — —
Al (12.21
12.27 " ( )
| 12.28
I
I
I
777777 12.29
-32768,000... Warto$¢ rzeczywista odpowiadajgca minimalnej wartosci wej- | 1 = 1
32767,000 $cia Al2.
12.30  Al2 skal. do maks. | Okresla rzeczywistg warto$¢ odpowiadajgcg minimalnej war- | 50,000
Al2 tosci wejscia analogowego Al2 okreslonej przez parametr
12.28 Maks. Al2. Patrz rysunek przy parametrze 12.29 Al2
skal. do min. Al2.
-32768,000... Warto$¢ rzeczywista odpowiadajgca maksymalnej wartosci 1=1
32767,000 wejscia Al2.
12.101 Wartos¢ Warto$¢ wejscia analogowego Al1 jako warto$¢ procentowa | -
procentowa Al1 skalowania Al1 (12.18 Maks. Al1 — 12.17 Min. Al1).
0,00...100,00% Warto$¢ Al1 100 = 1%
12.102 Wartos¢ Warto$¢ wejscia analogowego Al2 jako warto$¢ procentowa | -
procentowa Al2 skalowania Al2 (12.28 Maks. Al2 — 12.27 Min. Al2).
0,00...100,00% Wartos¢ Al2 100 = 1%
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13 Standardowe AO Konfiguracja standardowych wyj$¢ analogowych.
13.02  Wyboér wymuszenia | Sygnaty zrédtowe wyjsé analogowych mozna przestoni¢, np. | 0000h
AO na potrzeby testowania. Parametr wartosci wymuszonej jest
obecny dla kazdego wyjscia analogowego, a jego wartosé
jest stosowana zawsze, gdy odpowiedni bit w tym parametrze
ma warto$¢ 1.
Uwaga: Rozruch i cykl zasilania resetujg wymuszone usta-
wienia (parametry 13.02i 13.11).
Bit Nazwa |Wart.
0 1 = Wymuszenie wartosci wyjécia AO1 na warto$¢ parametru 13.13 Wartos¢
AO1 =
wymuszona AO1. (0 = Tryb normalny)
1 1 = Wymuszenie wartosci wyjécia AO2 na warto$¢ parametru 13.23 Wartos$¢
AO2 _
wymuszona AO2. (0 = Tryb normalny)
2...15 |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Selektor wymuszonych wartosci wyj$¢ analogowych AO1 i 1=1
AO2.
13.11  Warto$¢ aktualna Wyswietla wartos$¢ wyjscia analogowego AO1 w mA lub V -
AO1 (w zaleznosci od tego, czy wyjscie jest ustawione jako pra-
dowe, czy napieciowe za pomoca parametru 13.15 Wybor
Jjednostki AOT).
Ten parametr jest tylko do odczytu.
0,000...22,000 mA / | Warto$¢ wyjscia AO1. 1=1mA
0,000...11,000 V
13.12  Zrédio AO1 Wybiera sygnat do potaczenia z wyjsciem analogowym AO1. | Czestotli-
woSC wyj-
Sciowa
Zero Brak. 0
Uzyta predkosc 01.01 Uzyta predko$c silnika (str. 187). 1
silnika
Zarezerwowane 2
Czestotliwos¢ 01.06 Czestotliwosc wyjsciowa (str. 187). 3
wyjéciowa
Prad silnika 01.07 Prad silnika (str. 181). 4
% pradu silnika 01.08 % pradu silnika wzgledem wartos$ci znamionowej sil- 5
wzgledem wartosci | nika (str. 187).
znamionowe; silnika
Moment silnika 01.10 Moment silnika (str. 182). 6
Napiecie DC 01.11 Napigcie DC (str. 182). 7
Moc wyj$ciowa 01.14 Moc wyjsciowa (str. 182). 8
Zarezerwowane 9
W. zad. predkosci 23.01 W.zad.predkosci przed ramp. (str. 261). 10
przed ramp.
W. zad. predkosci 23.02 W. zad. predko$ci po ramp. (str. 261). 11
po ramp.
Uzywana w. zad. 24.01 Uzyta wart. zad. predkosci (str. 266). 12
predkosci
Zarezerwowane 13
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Uzywana w. zad. 28.02 Wyjscie rampy w. zad. czest. (str. 277). 14
czestotliwosci
Zarezerwowane 15
Wyijscie PID 40.01 PID procesu: akt.wart. wyj. (str. 343). 16
procesu
Zarezerwowane 17...19
Wzbudzenie Wyijscie jest uzywane do dostarczenia pradu wzbudzania do | 20
czujnika temp. 1 czujnika temperatury 1, patrz parametr 35.11 Temperatura 1:
zrédfo. Warto réwniez zapoznac¢ sie z sekcjg Ochrona ter-
miczna silnika (na str. 167).
Wzbudzenie Wyjscie jest uzywane do dostarczenia prgdu wzbudzania do | 21
czujnika temp. 2 czujnika temperatury 2, patrz parametr 35.21 Temperatura 2:
zrédfo. Warto réwniez zapoznac¢ sie z sekcjg Ochrona ter-
miczna silnika (na str. 167).
Zarezerwowane 21..25
Uzyta bezwzgledna | 01.61 Uzyta bezwzgledna predko$c silnika (str. 185). 26
predkosc¢ silnika
% bezwzglednej 01.62 % bezwzglednej predkosci silnika (str. 184). 27
predkosci silnika
Bezwzgledna 01.63 Bezwzgledna czestotliwos$c wyj. (str. 184). 28
czestotliwos¢ wyj.
Zarezerwowane 29
Bezwzgl. moment 01.64 Bezwzgl. moment silnika (str. 184). 30
silnika
Bezwzgl. moc 01.65 Bezwzgl. moc wyjsciowa (str. 185). 31
wyjsciowa
Bezwzgl. moc na 01.68 Bezwzgl. moc na wale sil. (str. 185). 32
wale sil.
Wyjscie 71.01 Aktualna wart. zewn. PID (strona 395). 33
zewnetrznego PID1
Zarezerwowane 34...36
Magazyn danych 13.91 Magazyn danych AO1 (strona 225). 37
AO1
Magazyn danych 13.92 Magazyn danych AO2 (strona 225). 38
AO2
Inny Wybér zrodha (patrz Wyrazenia i skréty, str. 178). -
13.13  Wartos¢ Warto$¢ wymuszona, ktérej mozna uzy¢ zamiast wybranego | 0,000 mA
wymuszona AO1 sygnatu wyjscia. Patrz parametr 13.02 Wybdr wymuszenia
AO.
0,000...22,000 mA / | Warto$¢ wymuszona dla wyjscia AO1. 1=
0,000...11,000 V 1 jednostka
13.15  Wybor jednostki Wybiera jednostke dla odczytéw i ustawien powigzanych z mA
AO1 wejsciem analogowym AO1.
\Y Wolty. 2
mA Miliampery. 10
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13.16  Czas filtru AO1 Okresla statg czasu filtrowania dla wyj$cia analogowego 0,100 s

AO1.

0,
% Sygnat niefiltrowany

4

100
63 \ b Sygnat filtrowany
— Tt
T
O=I1x(1-¢e'M

| = sygnat wejsciowy filtrowania (krok)
O = sygnat wyjsciowy filtrowania
t=czas

T = stata czasu filtrowania

0,000...30,000 s

Stata czasu filtrowania.

1000=1s
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13.17  Min. zrédta AO1 Okresla rzeczywistg minimalng wartos¢ sygnatu (wybierang | 0,0

przez parametr 13.12 Zrédfo AO1), ktéra odpowiada minimal-
nej wymaganej wartosci wyjscia AO1 (okres$lonej przez para-
metr 13.19 AO1 z min. zr. AOT).

lao1 (MA)
A

13.20

13.19

Sygnat (rzeczywisty)
wybrany przy uzyciu
parametru 713.12

Zaprogramowanie parametru 73.77 jako warto$ci maksymal-
nej i parametru 13.718 jako warto$ci minimalnej powoduje
odwrdcenie wyjscia.

lao1 (MA)

A
13.20 |

13.19

[
|

13.18 13.17 Sygnat
(rzeczywisty)
wybrany przy uzyciu
parametru 13.12
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Wyjscie AO ma automatyczne skalowanie. Za kazdym razem, gdy zmieniane jest wyjscie AO,
zakres skalowania jest odpowiednio zmieniany. Wartosci minimalne i maksymalne podane przez
uzytkownika zastepujg wartosci automatyczne.
13.12 Zrédfo AO1, 13.17 Min. zrédfa AO1, 13.18 Maks. zrédta AOT,
13.22 Zrédto AO2 13.27 Min. zrédfa AO2 13.28 Maks. zrédta AO2
0 Zero Nie dotyczy (Wyjécie to state zero.)
1 Uzyta predkos$c silnika 0 46.01 Skalowanie predkoSci
3 Czestotliwos$¢ wyjsciowa 0 46.02 Skalowanie
czestotliwosci
4 Prad silnika 0 30.17 Maks. prad
5 % pradu silnika wzgledem (0% 100%
wartosci znamionowey silnika
6 Moment silnika 0 46.03 Skalowanie momentu
7 Napigcie DC Warto$¢ min. 01.11 Napiecie |Warto$¢ maks. 01.11 Napiecie
DC DC
8 Moc wyjsciowa 0 46.04 Skalowanie mocy
10 W. zad. predko$ci przed 0 46.01 Skalowanie predkosci
ramp.
11 W. zad. predkosci po ramp. |0 46.01 Skalowanie predkosci
12 Uzywana w. zad. predkosci |0 46.01 Skalowanie predkosci
14 |Uzywana w. zad. 0 46.02 Skalowanie
czestotliwosci czestotliwosci
16 Wyjscie PID procesu Warto$¢ min. 40.01 PID Warto$¢ maks. 40.01 PID
procesu: akt.wart. wyj. procesu: akt.wart. wyj.
20 Wzbudzenie czujnika temp. |Nie dotyczy (Wyjscie analogowe nie jest skalowane, jest
1 okreslane przez napigcie wyzwalajgce czujnika.)
21 Wzbudzenie czujnika temp.
2
26 |Uzyta bezwzgledna 0 46.01 Skalowanie predkoSci
predko$c¢ silnika
27 % bezwzglednej predkosci |0 46.01 Skalowanie predkosci
silnika
28 |Bezwzgledna czestotliwo$¢ |0 46.02 Skalowanie
wyj. czestotliwosci
30 |Bezwzgl. moment silnika 0 46.03 Skalowanie momentu
31 Bezwzgl. moc wyj$ciowa 0 46.04 Skalowanie mocy
32  |Bezwzgl. moc na wale sil. |0 46.04 Skalowanie mocy
33 Wyjscie zewnetrznego PID1 [Warto$¢é min. 71.01 Aktualna |Warto$¢ maks. 771.01
wart. zewn. PID Aktualna wart. zewn. PID
Inny Warto$¢ minimalna Warto$¢ maksymalna
wybranego parametru wybranego parametru
-32768,0...32767,0 | Warto$¢ rzeczywista sygnatu odpowiadajaca minimalnej war- | 1 =1
tosci wyjscia AO1.
13.18  Maks. zrodta AO1 Okresla rzeczywistg maksymalng warto$¢ sygnatu (wybie- 50,0

rang przez parametr 13.12 Zrédfo AO1), ktéra odpowiada
maksymalnej wymaganej wartosci wyjscia AO1 (okreslonej
przez parametr 13.20 AO1 z maks. zr. AO1). Patrz parametr
13.17 Min. zrédfa AO1.

-32768,0...32767,0

Warto$¢ rzeczywista sygnatu odpowiadajaca maksymalnej 1=1
wartosci wyjscia AO1.
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13.19  AO1 z min. zr. AO1 | Definiuje minimalng warto$¢ wyj$cia analogowego AO1. 0,000 mA
Patrz tez rysunek przy parametrze 13.17 Min. Zrodta AO1.
0,000...22,000 mA / | Minimalna warto$¢ wyjscia AO1. 1000 =
0,000...11,000 V 1 jednostka
13.20 AOT z maks. zr. Definiuje maksymalng warto$¢ wyj$cia analogowego AO1. 20,000 mA
AO1 Patrz tez rysunek przy parametrze 13.17 Min. zrédta AO1.
0,000...22,000 mA / | Maksymalna warto$¢ wyjscia AO1. 1000 =
0,000...11,000 V 1 jednostka
13.21  Warto$¢ aktualna Wyswietla wartos¢ wyjscia AO2 w mA. -
AO2 Ten parametr jest tylko do odczytu.
0,000...22,000 mA | Warto$¢ wyjscia AO2. 1000 =1 mA
13.22  Zrédio AO2 Wybiera sygnat do potgczenia z wyj$ciem analogowym AO2. | Prad silnika
Ewentualnie ustawia wyj$cie w tryb wzbudzania w celu
dostarczenia statego pragdu do czujnika temperatury.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 13.12 Zrédio AOT.
13.23  Wartos¢ Warto$¢ wymuszona, ktérej mozna uzy¢ zamiast wybranego | 0,000 mA
wymuszona AO2 sygnatu wyjscia. Patrz parametr 13.02 Wyb6r wymuszenia
AO.
0,000...22,000 mA | Warto$¢ wymuszona dla wyjscia AO2. 1000 =1 mA
13.26  Czas filtru AO2 Definiuje statg czasu filtrowania dla wyjscia analogowego 0,100 s

AOQO2. Patrz parametr 13.16 Czas filtru AO1.

0,000...30,000 s

Stata czasu filtrowania.

1000=1s
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13.27

Min. zrédta AO2

Okresla rzeczywistg minimalng warto$¢ sygnatu (wybierang
przez parametr 13.22 Zrédfo AO2), ktéra odpowiada minimal-
nej wymaganej wartosci wyjscia AO2 (okreslonej przez para-
metr 13.29 Wyj. AO2 z min. zr. AO2). Patrz parametr 13.17
Min. zrédta AO1 w celu uzyskania informacji o automatycz-
nym skalowaniu wyjscia AO.

lao2 (MA)

A

13.30

13.29

13.27

Sygnat (rzeczywisty)
wybrany przy uzyciu
parametru 13.22

Zaprogramowanie parametru 73.27 jako wartosci maksymal-
nej i parametru 713.28 jako warto$ci minimalnej powoduje
odwrdcenie wyjscia.

lao2 (MA)

A
13.30 |

13.29

-

13.27 Sygnat

(rzeczywisty)
wybrany przy uzy-
ciu parametru 13.22

0,0

-32768,0...32767,0

Warto$¢ rzeczywista sygnatu odpowiadajgca minimalnej war-
tosci wyjscia AO2.

13.28

Maks. zrédta AO2

Okresla rzeczywistg maksymalng warto$¢ sygnatu (wybie-
rang przez parametr 13.22 Zrédfo AO2), ktéra odpowiada
maksymalnej wymaganej wartosci wyjscia AO2 (okreslonej
przez parametr 13.30 Wyj. AO2 z maks. zr. AO2). Patrz
parametr 13.27 Min. zrédta AO2. Patrz parametr 13.17 Min.
zrédfa AO1 w celu uzyskania informacji o automatycznym
skalowaniu wyjscia AO.

-32768,0...32767,0

Warto$¢ rzeczywista sygnatu odpowiadajaca maksymalnej
wartosci wyjscia AO2.

13.29

Wyj. AO2 z min. zr.
AO2

Definiuje minimalng warto$¢ wyjscia analogowego AO2.
Patrz tez rysunek przy parametrze 13.27 Min. zrédta AO2.

4,000 mA

0,000...22,000 mA

Minimalna warto$¢ wyjscia AO2.

1000 =1 mA
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13.30

Wyj. AO2 z maks.
zr. AO2

Okresla maksymalng warto$¢ wyjscia analogowego AO2.
Patrz tez rysunek przy parametrze 13.27 Min. Zrodta AO2.

20,000 mA

0,000...22,000 mA

Maksymalna warto$¢ wyjscia AO2.

1000 =1 mA

13.91

Magazyn danych
AO1

Parametr magazynu do sterowania wyj$ciem analogowym
AO1, np. przy uzyciu interfejsu wbudowanej magistrali komu-
nikacyjnej.

W parametrze 13.12 Zrédfo AO1 nalezy wybraé Magazyn
danych AO1. Nastepnie nalezy ustawi¢ ten parametr jako
warto$¢ docelowg danych przychodzgcej wartosci. Przy uzy-
ciu interfejsu wbudowanej magistrali komunikacyjnej nalezy
ustawi¢ parametr wyboru elementu docelowego konkretnych
danych (568.101...58.114) na Magazyn danych AO1.

0,00

-327,68...327,67

Parametr magazynu dla wyjscia AO1.

100 =1

13.92

Magazyn danych
AO2

Parametr magazynu do sterowania wyj$ciem analogowym
AO2, np. przy uzyciu interfejsu wbudowanej magistrali komu-
nikacyjnej.

W parametrze 13.22 Zrédfo AO2 nalezy wybraé Magazyn
danych AO2. Nastepnie nalezy ustawi¢ ten parametr jako
warto$¢ docelowg danych przychodzgcej wartosci. Przy uzy-
ciu interfejsu wbudowanej magistrali komunikacyjnej nalezy
ustawi¢ parametr wyboru elementu docelowego konkretnych
danych (568.101...58.114) na Magazyn danych AO2.

0,00

-327,68...327,67

Parametr magazynu dla AO2.

100 =1

15 Modut rozszerzenia I/O

Konfiguracja modutu rozszerzen we/wy zainstalowanego w
gniezdzie 2.

Warto réwniez zapoznac sie z sekcjg Programowalne rozsze-
rzenia we/wy (na str. 120).

Uwaga: Zawarto$¢ grupy parametréw rézni sie w zaleznosci
od wybranego typu modutu rozszerzen we/wy.

15.01

Typ modutu
rozszerzenia

Aktywuje modut rozszerzen we/wy (i okresla jego typ). Jesli
warto$¢ to Brak, gdy modut rozszerzen zostat zainstalowany i
przemiennik czestotliwosci jest zasilany, przemiennik czesto-
tliwosci automatycznie ustawia warto$é na wykryty typ (=
warto$¢ parametru 15.02 Wykryty modut rozszerz.). W prze-
ciwnym razie generowane jest ostrzezenie A7AB Btad konfi-
guracji modutu rozszerzeri we/wy i nalezy ustawi¢ wartos$é
tego parametru recznie.

Brak

Brak

Nieaktywny.

BREL

Opcjonalny przekaznik zewnetrzny BREL-01.

BAPO-01

Opcjonalny modut rozszerzen zasilania pomocniczego
BAPO-01.

156.02

Wykryty modut
rozszerz.

W przemienniku czestotliwosci wykryto modut rozszerzen
we/wy.

Brak

Nieaktywny.

BREL

Opcjonalny przekaznik zewnetrzny BREL-01.

BAPO-01

Opcjonalny modut rozszerzen zasilania pomocniczego
BAPO-01.
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15.04  Stan wyjs¢ RO

Wyswietla stan wyj$¢ przekaznikowych RO4 i RO5 oraz wyj- | -
$cia cyfrowego DO1 w module rozszerzen.

Bity 0...1 wskazujg stan wyj$¢ RO4...RO7.

Przyktad: 100101b = wyjscie RO4 jest wigczone, wyjscie
ROS5 jest wytaczone.

Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu.

Bit Nazwa Opis

0 RO4

1= Wyjscie przekaznikowe 4 jest Wt.

1 RO5 1= Wyjscie przekaznikowe 5 jest Wkt.
2 RO6 1= Wyjscie przekaznikowe 6 jest wigczone
3 RO7 1= Wyjscie przekaznikowe 7 jest wigczone

4...15 |Zarezerwowane

0000h...FFFFh

Stan wyj$¢ przekaznikowych/cyfrowych. 1=

15.05  Wybdér wymuszenia | Stany elektryczne wyj$¢ przekaznikowych/cyfrowych mozna | 0000h

RO

przestoni¢, np. na potrzeby testowania. Bit w parametrze
15.06 Wymuszone dane RO jest obecny dla kazdego wyjscia
przekaznikowego lub cyfrowego, a jego wartos¢ jest stoso-
wana zawsze, gdy odpowiedni bit w tym parametrze ma war-
tos¢ 1.

Uwaga: Rozruch i cykl zasilania resetujg wymuszone usta-
wienia (parametry 15.05i 15.06).

Bit Nazwa|Wart.

0 RO4 |1 = Wymuszenie wartosci wyj$cia RO4 na warto$¢ bitu 0 z parametru 15.06
Wymuszone dane RO.

1 RO5 |1 = Wymuszenie wartosci wyj$cia RO5 na warto$¢ bitu 1 z parametru 15.06
Wymuszone dane RO.

2 RO6 |1 = Wymuszenie wartosci wyj$cia RO6 na warto$¢ bitu 2 z parametru 15.06
Wymuszone dane RO.

3 RO7 |1 =Wymuszenie wartosci wyj$cia RO7 na warto$¢ bitu 3 z parametru 15.06
Wymuszone dane RO.

4...15 |Zarezerwowane

0000h...FFFFh Nadpisanie wyboru wyj$¢ przekaznikowych/cyfrowych. 1=
15.06  Wymuszone dane | Umozliwia zmiang warto$ci danych wymuszonego wyjscia 0000h
RO przekaznikowego lub cyfrowego z 0 na 3. Mozliwe jest tylko
wymuszenie wyjscia, ktore zostato wybrane za pomocg para-
metru 15.05 Wybor wymuszenia RO.
Bity 0...3 to wymuszone wartosci wyj$¢ RO4...RO7.
Bit Nazwa Opis
0 RO4 Wymusza warto$é tego bitu rowng wyjsciu RO4, jesli tak zdefiniowano
w parametrze 15.05 Wyboér wymuszenia RO.
1 RO5 Wymusza wartos$é tego bitu rowng wyjsciu RO5, jesli tak zdefiniowano
w parametrze 15.05 Wybdér wymuszenia RO.
2 RO6 Wymusza warto$é tego bitu rowng wyjsciu ROB, jesli tak zdefiniowano
w parametrze 15.05 Wyboér wymuszenia RO.
3 RO7 Wymusza warto$é tego bitu rowng wyjsciu RO7, jesli tak zdefiniowano
w parametrze 15.05 Wyboér wymuszenia RO.
4...15 |Zarezerwowane
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0000h...FFFFh Wymuszane warto$ci wej$¢ przekaznikowych/cyfrowych. 1=1
15.07  Zrédio RO4 Wybiera sygnat przemiennika czestotliwosci do potgczenia z | Nieaktywne

wyjsciem przekaznikowym RO4.

Nieaktywne Wyjscie nie ma zasilania. 0

Aktywne Wyjscie ma zasilanie. 1

Gotowos$¢ do pracy | Bit 1 parametru 06.11 Gféwne sfowo stanu (patrz str. 1917). 2

Zarezerwowane 3

Wiaczone Bit 0 parametru 06.16 Stowo stanu 1 przemien. (patrz 4
strona 192).

Uruchomiony Bit 5 parametru 06.16 Stowo stanu 1 przemien. (patrz 5
str. 192).

Namagnesowany Bit 1 parametru 06.77 Stowo stanu 2 przemien. (patrz 6
str. 193).

Praca Bit 6 parametru 06.16 Stowo stanu 1 przemien. (patrz 7
str. 192).

Wartos$¢ zadana Bit 2 parametru 06.11 Gtéwne stowo stanu (patrz str. 197). 8

gotowa

W punkcie pracy Bit 8 parametru 06.11 Gtéwne stowo stanu (patrz str. 197). 9

Bieg do tytu Bit 2 parametru 06.19 Stowo stanu ster. predk. (patrz 10
str. 194).

Predkos¢ zerowa Bit 0 parametru 06.79 Stowo stanu ster. predk. (patrz 1
str. 194).

Powyz limitu Bit 10 parametru 06.17 Stowo stanu 2 przemien. (patrz 12
str. 193).

Ostrzezenie Bit 7 parametru 06.11 Gtéwne stowo stanu (patrz str. 197). 13

Btad Bit 3 parametru 06.711 Gfdwne sfowo stanu (patrz str. 197). 14

Btad (-1) Odwrdcony bit 3 parametru 06.11 Gtéwne sfowo stanu (patrz | 15
str. 1917).

Btad/Ostrzezenie Bit 3 parametru 06.11 Gtéwne stowo stanu LUB bit 7 parame- | 16
tru 06.11 Gféwne stowo stanu (patrz strona 7197).

Przetezenie Wystapit btad 23710 Przetezenie. 17

Przepiecie Wystapit btad 3270 Przepigcie tgcza DC. 18

Temperatura Wystapit jeden z tych btedéw: 2381 Przecigzenie tranzystora | 19

przemiennika IGBT, 4110 Temperatura karty sterowania, 4210 Nadmierna

czestotliwosci temperatura IGBT, 4290 Chfodzenie, 42F1 Temperatura
IGBT, 4310 Nadmierna temperatura lub 4380 Nadmierna réz-
nica temperatur.

Za niskie napiecie | Wystagpit btad 3220 Niedostateczne napigcie tgcza DC. 20

Temperatura silnika | Wystapit btad 4981 Temperatura zewnetrzna 1 lub 4982 Tem- | 21
peratura zewnetrzna 2.

Komenda Bit 0 parametru 44.01 Ster. hamowaniem: stan (patrz 22

hamowania str. 365).

Zew?2 aktywne Bit 11 parametru 06.16 Sfowo stanu 1 przemien. (patrz 23
str. 192).

Zdalne sterowanie | Bit 9 parametru 06.11 Gtéwne stowo stanu (patrz str. 197). 24

Zarezerwowane 25...26

Funkcja czasowa 1 | Bit 0 parametru 34.071 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 27

Funkcja czasowa 2 | Bit 1 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 28
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Funkcja czasowa 3 | Bit 2 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 29
Zarezerwowane 30...32
Nadzér 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 33
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 34
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 35
Zarezerwowane 36...38
Opoznienie startu Bit 13 parametru 06.17 Sftowo stanu 2 przemien. (patrz 39

str. 193).
Bit O stowa ster. Bit 0 parametru 710.99 Stowo sterowania RO/DIO (patrz 40
RO/DIO str. 206).
Bit 1 stowa ster. Bit 1 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (patrz 41
RO/DIO str. 206).
Bit 2 stowa ster. Bit 2 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (patrz 42
RO/DIO str. 206).
Zarezerwowane 43...44
PFC1 Bit 0 parametru 76.071 Stan PFC (patrz str. 399). 45
PFC2 Bit 1 parametru 76.01 Stan PFC (patrz str. 399). 46
PFC3 Bit 2 parametru 76.01 Stan PFC (patrz str. 399). 47
PFC4 Bit 3 parametru 76.01 Stan PFC (patrz str. 399). 48
PFC5 Bit 4 parametru 76.01 Stan PFC (patrz str. 399). 49
PFC6 Bit 5 parametru 76.01 Stan PFC (patrz str. 399). 50
Zarezerwowane 51...562
Stowo zdarzenia 1 | Stowo zdarzenia 1 = 1, jesli dowolny bit parametru 04.40 53

Stowo zdarzenia 1 (patrz str. 187) ma wartos¢ 1, czyli jesli

aktywne jest dowolne ostrzezenie, btad lub zdarzenie zdefi-

niowane za pomocg parametrow 04.41...04.71.
Krzywa obcigzenia | Bit 3 (Poza limitem obcigzenia) parametru 37.01 Sfowo stanu | 61
uzytkownika wyjsécia ULC (patrz str. 339).
Stowo sterowania Dla parametru 15.07 Zrédio RO4: Bit 3 (RO4) parametru 62
RO/DIO 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (patrz str. 206).

Dla parametru 15.10 Zrédio RO5: Bit 4 (RO5) parametru

10.99 Stowo sterowania RO/DIO (patrz str. 206).
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 178). -

15.08  Opdznienie WE. Okresla opdznienie aktywacji wyj$cia przekaznikowego RO4. | 0,0 s

RO4

Stan wybranego

zrédta
L 1
Stan RO :
! 0
‘; - - - " Czas
. fiy. tag, twyt.
twy. = 16.08 Opdznienie WEt. RO4
by, = 15.09 Opdznienie WYt. RO4
0,0...3000,0 s Opdznienie aktywacji wyjécia RO4. 10=1s
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156.09  Opdznienie WYt. Okresla opdznienie dezaktywacji wyjscia przekaznikowego 0,0s
RO4 ROA4. Patrz parametr 15.08 Opdznienie Wt. RO4.
0,0...3000,0 s Opodznienie dezaktywacji wyjscia RO4. 10=1s
15.10  Zrédfo RO5 Wybiera sygnat przemiennika czestotliwosci do potaczenia z | Nieaktywne
wyjsciem przekaznikowym ROS5.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 15.07 Zrédfo RO4.
156.11  Opdznienie WE. Okresla opdznienie aktywacji wyjscia przekaznikowego ROS. | 0,0 s
RO5
' 1
Stan wybranego ! !
Zrodta : :
i ] | 0
— ‘ 1
Stan RO :

! 0
- <> - - " Czas
tyyy, By fyy, By,

twi. = 15.11 Opéznienie WE. RO5
twy, = 15.12 Opéznienie WYE. RO5
0,0...3000,0 s Opodznienie aktywacji wyjscia RO5. 10=1s
15.12  Opdznienie WYt. Okresla opdznienie dezaktywacji wyjscia przekaznikowego 0,0s
ROS5 ROS5. Patrz parametr 15.11 Opdznienie Wt. ROS.
0,0...3000,0 s Opodznienie dezaktywacji wyjscia RO5. 10=1s
15.13  Zrédlo RO6 Wybiera sygnat przemiennika czestotliwos$ci do potgczenia z | Nieaktywne
wyjsciem przekaznikowym RO6.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 15.07 Zrédfo RO4.
15.14  Opdznienie WE. Okresla opdznienie aktywacji wyjscia przekaznikowego RO6. | 0,0 s
RO6
' 1
Stan wybranego ! !
2Zrédta i i
i ] | 0
— ‘ 1
Stan RO :

' 0
> - - > " Czas
tyyy, By fyy, By,

twi. = 15.11 Opéznienie WE. RO5
twy, = 15.12 Opéznienie WYE. RO5
0,0...3000,0 s Opodznienie aktywacji wyjscia RO6. 10=1s
15.15  Opdznienie WYt. Okresla opdznienie dezaktywacji wyjscia przekaznikowego 0,0s
RO6 ROG6. Patrz parametr 15.11 Opoznienie Wt. ROS.
0,0...3000,0 s Opodznienie dezaktywacji wyjscia RO6. 10=1s
15.16  Zrédlo RO7 Wybiera sygnat przemiennika czestotliwosci do potgczenia z | Nieaktywne
wyjsciem przekaznikowym RO7.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 15.07 Zrédfo RO4.
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15.17  Opdznienie WE. Okresla opdznienie aktywacji wyjécia przekaznikowego RO7. | 0,0 s
RO7
1
Stan wybranego ' !
zrodta ! :
- T 0
Do 1
Stan RO :
‘ 0
- <> - - " Czas
By, byt By, By,

twi. = 15.11 Opoznienie WE. RO5

tyyi, = 15.12 Op6znienie WYE. RO5

0,0...3000,0 s Opéznienie aktywacji wyjscia RO7. 10=1s

15.18  Opodznienie WYt. Okresla opdznienie dezaktywacji wyj$cia przekaznikowego 0,0s

RO7 RO7. Patrz parametr 15.11 Opdznienie Wt. ROS5.

0,0...3000,0 s Opédznienie dezaktywacji wyjscia RO7. 10=1s

19 Tryb pracy Wybdr lokalnych i zewnetrznych zrédet miejsc sterowania i
tryboéw pracy.
Warto réwniez zapoznaé sie z sekcjg Tryby pracy przemien-
nika czestotliwo$ci (na str. 110).
19.01  Aktualny tryb pracy | Wyswietla uzywany obecnie tryb pracy. Skalarne
Patrz parametr 19.11 19.14. (Hz)
Ten parametr jest tylko do odczytu.

Zero Brak. 1

Warto$¢ zadana Sterowanie predkoscig (w trybie wektorowego sterowania sil- | 2
nikiem).

Moment Sterowanie momentem (w trybie wektorowego sterowania sil- | 3
nikiem).

Min. Selektor momentu poréwnuje wyjécie kontrolera predkosci 4
(25.01 Ster. predk.: w.zad. momentu) i warto$¢ zadang
momentu (26.74 Wyj. w. zad. mom. po ramp.) a nastepnie
wybiera mniejszg wartos¢ (w trybie wektorowego sterowania
silnikiem).

Maks. Selektor momentu poréwnuje wyjscie kontrolera predkosci 5
(25.01 Ster. predk.: w.zad. momentu) i warto$¢ zadang
momentu (26.74 Wyj. w. zad. mom. po ramp.) a nastepnie
wybiera wigkszg wartos¢ (w trybie wektorowego sterowania
silnikiem).

Dodaj Warto$¢ wyjsciowa kontrolera predkosci jest dodawana do 6
warto$ci zadanej momentu (w trybie wektorowego sterowania
silnikiem).

Zarezerwowane 7..9

Skalarne (Hz) Sterowanie czestotliwoscig w trybie skalarnego sterowania 10
silnikiem.

Wymuszone magn. | Silnik w trybie magnesowania. 20

19.11  Wybdr Zew1/Zew2 | Zrédto wyboru zewnetrznego miejsca sterowania Zew1
ZEW1/ZEW?2.
0=ZEW1
1=ZEW2
Zew1 ZEW1 (wybodr na state). 0
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ZEW2 ZEW2 (wybdr na state). 1
FBAAMCW bit 11 | Bit 11 stowa sterowania odebrany za posrednictwem inter- 2

fejsu magistrali komunikacyjnej A.
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 0). |3
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 1). |4
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 2). |5
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 3). |6
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit4). |7
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 5). | 8
Zarezerwowane 9...18
Funkcja czasowa 1 | Bit 0 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 19
Funkcja czasowa 2 | Bit 1 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 20
Funkcja czasowa 3 | Bit 2 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 21
Zarezerwowane 22..24
Nadzér 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 25
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 26
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 27
Zarezerwowane 28...31
EFB MCW bit 11 Bit 11 stowa sterowania odebrany przy uzyciu interfejsu wbu- | 32

dowanej magistrali komunikacyjnej
Utrata potgczenia Wykryta utrata potgczenia interfejsu magistrali komunikacyj- | 33
FBAA nej A powoduje zmiang trybu sterowania na ZEW2.
Utrata potgczenia Wykryta utrata potgczenia interfejsu wbudowanej magistrali | 34
EFB komunikacyjnej powoduje zmiang trybu sterowania na ZEW2.
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 178). -

19.12  Tryb sterowania Wybiera tryb pracy dla zewnetrznego miejsca sterowania Predko$é

Zew1 ZEW1 w trybie wektorowego sterowania silnikiem.
Zero Brak.
Predkos¢ Sterowanie predkosciag. Uzywana warto$¢ zadana momentu | 2

to 25.01 Ster. predk.: w.zad. momentu (warto$é wyjsciowa

fancucha wartosci zadanej predkosci).
Moment Sterowanie momentem. Uzywana warto$¢ zadana momentu | 3

to 26.74 Wyj. w. zad. mom. po ramp. (warto$¢ wyjsciowa tan-

cucha wartos$ci zadanej momentu).
Minimum Kombinacja opcji Predko$¢ i Moment: selektor momentu 4

poréwnuje wyjscie kontrolera predkosci (25.01 Ster. predk.:
w.zad. momentu) i warto$¢ zadang momentu (26.74 Wyj. w.
zad. mom. po ramp.), a nastepnie wybiera mniejszg wartos$¢.
Jesli btad predkosci jest ujemny, przemiennik czestotliwosci
uzywa wyjscia kontrolera predkosci do chwili, gdy btad pred-
kosci bedzie ponownie dodatni. Chroni to przemiennik cze-
stotliwosci przed niekontrolowanym przyspieszeniem, gdy w
sterowaniu momentem obcigzenie zostanie utracone.
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Maksimum

Kombinacja opcji Predkos$c i Moment: selektor momentu
poréwnuje wyjscie kontrolera predkosci (25.01 Ster. predk.:
w.zad. momentu) i warto$¢ zadang momentu (26.74 Wyj. w.
zad. mom. po ramp.), a nastgpnie wybiera wigkszg wartos¢.
Jesli btad predkosci jest dodatni, przemiennik czestotliwosci
uzywa wyjscia kontrolera predkosci do chwili, gdy btad pred-
kosci bedzie ponownie ujemny. Chroni to przemiennik czgsto-
tliwosci przed niekontrolowanym przyspieszeniem, gdy w
sterowaniu momentem obcigzenie zostanie utracone.

5

19.14

Tryb sterowania
Zew2

Wybiera tryb pracy dla zewnetrznego miejsca sterowania
ZEW2 w trybie wektorowego sterowania silnikiem.

Dostepne opcje zawiera opis parametru 19.12 Tryb sterowa-
nia Zew1.

Predkosc

19.16

Tryb sterowania
lokalnego

Wybiera tryb pracy dla lokalnego sterowania w wektorowym
trybie sterowania silnikiem.

Predkos¢

Predkosc¢

Sterowanie predkoscig. Uzywana warto$¢ zadana momentu
to 25.01 Ster. predk.: w.zad. momentu (warto$¢ wyjsciowa
fancucha wartoéci zadanej predkosci).

0

Moment

Sterowanie momentem. Uzywana warto$é zadana momentu
to 26.74 Wyj. w. zad. mom. po ramp. (warto$¢ wyjsciowa fan-
cucha warto$ci zadanej momentu).

19.17

Sterowanie lokalne
wyt.

Wiaczalwylacza mozliwos$¢ sterowania lokalnego (przyciski
Start i Stop na panelu sterowania oraz sterowanie lokalne
w programie komputerowym).
OSTRZEZENIE! Przed wytgczeniem sterowania
lokalnego nalezy sie upewnic, ze panel sterowania nie
jest wymagany do zatrzymania przemiennika czesto-
tliwosci.

Brak

Brak

Sterowanie lokalne wtagczone.

Tak

Sterowanie lokalne wytaczone.

20 Start/stop/kierunek

Wybér zrédta sygnatéw sterowania start/stop/kierunek oraz
zezwolenia na bieg/start/bieg prébny przy uzyciu dodat-
niej/ujemnej wartosci zadane;j.

Wiecej informacji o miejscach sterowania przedstawiono w
sekcji Sterowanie lokalne a sterowanie zewnetrzne (str. 105).

20.01

Komendy Zew1

Woybiera zrédto polecenia uruchomienia, zatrzymania i kie-
runku dla zewnetrznego miejsca sterowania 1 (ZEW1).
Patrz parametr 20.21, aby okresli¢ aktualny kierunek. Patrz
tez parametry 20.02...20.05.

We1: start;
We2:
kierunek

Nie wybrano

Nie wybrano zrédet polecen startu lub stopu.

We1: start

Zrédto komend startu i stopu jest wybierane przez parametr
20.03 Zrodto we1 Zew1. Zmiany stanu bitéw zrédta sg inter-
pretowane w nastepujgcy sposob:

Stan zrodta 1 (20.03) Polecenie

0->1(20.02 = Zbocze)

1 (20.02 = Poziom) Start

0 Stop
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We1: start; We2:
kierunek

Zrédto okreslone przez parametr 20.03 Zrédto wel Zew1 Jest
sygnatem startu. Zrédto okreslone przez parametr 20.04 Zr6-
dfo we2 Zew1 wskazuje kierunek. Zmiany stanu bitéw zrédta
sg interpretowane w nastepujgcy sposéb:

Stan zrodta 1 (20.03) | Stan zrodta 2 (20.04) | Polecenie

0 Dowolny Stop

0->1(20.02= 0 Start do

Zbocze) przodu

1(20.02 = Poziom) 1 Start do tytu

2

We1: st. w przdd;
We2: st. w tyt

Zrédto okreslone przez parametr 20.03 Zrédio we Zew jest
sygnatem startu do przodu. Zrédio okreslone przez parametr
20.04 Zrédto we?2 ZewT jest sygnatem startu do tytu. Zmiany
stanu bitéw zrédta sg interpretowane w nastepujgcy sposob:

Stan zrodta 1 (20.03) | Stan zrédta 2 (20.04) | Polecenie

0 0 Stop

0->1(20.02=
Zbocze) 0
1(20.02 = Poziom)

Start do
przodu

0->1(20.02=
0 Zbocze) Start do tylu
1(20.02 = Poziom)

1 1 Stop

We1P: start; We2:

stop

Zrédta komend startu i stopu sg wybierane przez parametry
20.03 Zrédto wet Zew1 i 20.04 Zrédio we2 Zew1. Zmiany
stanu bitéw zrodta sg interpretowane w nastepujgcy sposob:

Stan zrodta 1 (20.03)|Stan zrédta 2 (20.04)| Polecenie

0->1 1 Start

Dowolny 0 Stop

Uwagi:

* Parametr 20.02 Typ wyzw. startu Zew1 nie daje zadnego
efektu przy tym ustawieniu.

+ Gdy stan zrédta 2 ma wartos¢ 0, przyciski Start i Stop na
panelu sterowania sg nieaktywne.

We1P: start; We2:

stop; We3: kier.

Zrédta komend startu i stopu sg wybierane przez parametry
20.03 Zrédto we1 Zew1 i 20.04 Zrédto we2 Zew1. Zrodio
okreslone przez parametr 20.05 Zrédfo we3 Zew1 wskazuje
kierunek. Zmiany stanu bitéw zrédta sg interpretowane w
nastepujacy sposob:

Stan zrodta 1 | Stan zrédta 2 | Stan zrodta 3 Polecenie
(20.03) (20.04) (20.05)
0->1 1 0 Start do
przodu
0->1 1 1 Start do tytu
Dowolny 0 Dowolny Stop
Uwagi:

* Parametr 20.02 Typ wyzw. startu Zew1 nie daje zadnego
efektu przy tym ustawieniu.

+ Gdy stan zrédta 2 ma wartos¢ 0, przyciski Start i Stop na
panelu sterowania sg nieaktywne.
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We1P: st. w przéd; | Zrédta komend startu i stopu sg wybierane przez parametry | 6
We2P: st. w tyt; 20.03 Zrodto wel ZewT, 20.04 Zrodto we2 Zew1 i 20.05 Zr6-
We3: stop dfo we3 Zew1. Zrédto okreslone przez parametr 20.05 Zrédto
we3 Zew1 okresla zatrzymanie. Zmiany stanu bitéw zrédia sg
interpretowane w nastepujacy sposob:
Stan zrédta 1 | Stan zrodta 2 | Stan zrédta 3 Polecenie
(20.03) (20.04) (20.05)
0->1 Dowolny 1 Start do
przodu
Dowolny 0->1 1 Start do tytu
Dowolny Dowolny 0 Stop
Uwaga: Parametr 20.02 Typ wyzw. startu Zew1 nie daje zad-
nego efektu przy tym ustawieniu.
Zarezerwowane 7...10
Panel sterowania Polecenia startu i stopu sg pobierane z panelu sterowania "
(lub komputera podtgczonego do ztgcza panelu).
Magistrala Polecenia startu i stopu sag pobierane z adaptera komunika- | 12
komunikacyjna A cyjnego A.
Uwaga: Nalezy rowniez ustawi¢ parametr 20.02 Typ wyzw.
startu Zew1 na warto$¢ Poziom.
Zarezerwowane 13
Wbudowana Polecenia startu i stopu sg pobierane z interfejsu wbudowa- | 14
magistrala nej magistrali komunikacyjnej.
komunikacyjna Uwaga: Nalezy réwniez ustawi¢ parametr 20.02 Typ wyzw.
startu Zew1 na warto$¢ Poziom.
20.02  Typ wyzw. startu Definiuje, czy sygnat startu dla zewnetrznego miejsca stero- | Poziom
Zew1 wania ZEW1 jest wyzwalany przez zbocze, czy poziom.
Uwaga: Ten parametr nie jest uzywany, jesli wybrano sygnat
startu typu impulsowego. Patrz opisy opcji parametru 20.01
Komendy Zew1.
Zbocze Sygnat startu jest wyzwalany przez zbocze. 0
Poziom Sygnat startu jest wyzwalany przez poziom. 1
20.03  Zrédio wel Zew1 Wybiera zrédto 1 dla parametru 20.071 Komendy Zew1. DI1
Zawsze wylgczone | Zawsze wylgczone. 0
Zawsze wigczone Zawsze wigczone. 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 2). |4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3). | 5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 5). | 7
Zarezerwowane 8...17
Funkcja czasowa 1 | Bit 0 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 18
Funkcja czasowa 2 | Bit 1 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 19
Funkcja czasowa 3 | Bit 2 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 20
Zarezerwowane 21...23
Nadzér 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 24
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 25
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Nadzér 3

Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308).

26

Inny [bit]

Wybér zrodta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 178).

20.04

Zrédto we2 Zew1

Wybiera zrodto 2 dla parametru 20.01 Komendy Zew1.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 20.03 Zrédfo we1
ZewT.

Di2

20.05

Zrédfo we3 Zew1

Wybiera zrodto 3 dla parametru 20.01 Komendy Zew1.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 20.03 Zrédfo we1
ZewT.

Zawsze
wyfgczone

20.06

Komendy Zew2

Wybiera zrédto polecen uruchomienia, zatrzymania i kierunku
dla zewnetrznego miejsca sterowania 2 (ZEW2).

Patrz parametr 20.21, aby okresli¢ aktualny kierunek. Patrz
tez parametry 20.07...20.10.

Nie wybrano

Nie wybrano

Nie wybrano zrédet polecen startu lub stopu.

We1: start

Zrédto komend startu i stopu jest wybierane przez parametr
20.08 Zrodto we1 Zew?2. Zmiany stanu bitéw zrédta sg inter-
pretowane w nastepujgcy sposob:

Stan zrodta 1 (20.08) Polecenie

0-> 1(20.07 = Zbocze)

1 (20.07 = Poziom) Start

0 Stop

We1: start; We2:
kierunek

Zrédto okreslone przez parametr 20.08 Zrédio we Zew?2 jest
sygnatem startu. Zrédto okreslone przez parametr 20.09 Zré-
dfo we2 Zew?2 wskazuje kierunek. Zmiany stanu bitéw zrédta
sg interpretowane w nastepujgcy sposéb:

Stan zrodta 1 (20.08) | Stan zrédta 2 (20.09) | Polecenie

0 Dowolny Stop

Start do

0->1(20.07 = 0 .
przodu

Zbocze)

1(20.07 = Poziom) 1 Start do tytu

We1: st. w przéd;
We2: st. w tyt

Zrédto okreslone przez parametr 20.08 Zrédfo we1 Zew?2 jest
sygnatem startu do przodu. Zrédto okreslone przez parametr
20.09 Zrédio we2 Zew?2 jest sygnatem startu do tytu. Zmiany
stanu bitéw zrodta sg interpretowane w nastepujgcy sposob:

Stan zrédta 1 (20.08) | Stan zrédta 2 (20.09) | Polecenie
0 0 Stop
> =
°bocte) 0 Start do
1(20.07 = Poziom) przodu
0->1(20.07 =
0 Zbocze) Start do tylu
1(20.07 = Poziom)
1 1 Stop
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We1P: start; We2: | Zrédta }(omend startu i stopu sg yvybierane przez parametry |4
stop 20.08 Zrodto wel Zew?2i 20.09 Zrodto we2 Zew?2. Zmiany
stanu bitéw zrédta sg interpretowane w nastepujacy sposob:
Stan zrodta 1 (20.08) | Stan zrédta 2 (20.09)| Polecenie
0->1 1 Start
Dowolny 0 Stop
Uwagi:
* Parametr 20.07 Typ wyzw. startu Zew2 nie daje zadnego
efektu przy tym ustawieniu.
+ Gdy stan zrédta 2 ma wartos¢ 0, przyciski Start i Stop na
panelu sterowania sg nieaktywne.
We1P: start; We2: | Zrédta komend startu i stopu sg wybierane przez parametry |5
stop; We3: kier. 20.08 Zrédio we1 Zew2 i 20.09 Zrédio we2 Zew2. Zrédto
okre$lone przez parametr 20.10 Zrédto we3 Zew?2 wskazuje
kierunek. Zmiany stanu bitéw zrédta sg interpretowane w
nastepujacy sposoéb:
Stan zrédta 1 | Stan zrédta 2 | Stan zrédta 3 Polecenie
(20.08) (20.09) (20.10)
Start do
0->1 1 0 przodu
0->1 1 1 Start do tytu
Dowolny 0 Dowolny Stop
Uwagi:
* Parametr 20.07 Typ wyzw. startu Zew2 nie daje zadnego
efektu przy tym ustawieniu.
» Gdy stan zrédta 2 ma wartos¢ 0, przyciski Start i Stop na
panelu sterowania sa nieaktywne.
We1P: st. w przéd; | Zrédta komend startu i stopu sg ‘wybierane przez parametry | 6
We2P: st. w tyt; 20.08 Zrédio wel Zew?2, 20.09 Zrédio we2 Zew?2 i 20.10 Zré-
We3: stop dfo we3 Zew2. Zrodto okreslone przez parametr 20.10 Zrédto
we3 Zew?2 wskazuje kierunek. Zmiany stanu bitéw zrédta sg
interpretowane w nastepujacy sposob:
Stan zrédta 1 | Stan zrédta 2 | Stan zrédta 3 Polecenie
(20.08) (20.09) (20.10)
Start do
0->1 Dowolny 1 przodu
Dowolny 0->1 1 Start do tytu
Dowolny Dowolny 0 Stop
Uwaga: Parametr 20.07 Typ wyzw. startu Zew?2 nie daje zad-
nego efektu przy tym ustawieniu.
Zarezerwowane 7...10
Panel sterowania Polecenia startu i stopu sg pobierane z panelu sterowania "
(lub komputera podtgczonego do ztgcza panelu).
Magistrala Polecenia startu i stopu sg pobierane z adaptera komunika- | 12

komunikacyjna A

cyjnego A.
Uwaga: Nalezy réwniez ustawi¢ parametr 20.07 Typ wyzw.
startu Zew?2 na warto$¢ Poziom.

Zarezerwowane

13
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Wbudowana Polecenia startu i stopu sg pobierane z interfejsu wbudowa- | 14
magistrala nej magistrali komunikacyjnej.
komunikacyjna Uwaga: Nalezy rowniez ustawi¢ parametr 20.07 Typ wyzw.
startu Zew?2 na warto$¢ Poziom.
20.07  Typ wyzw. startu Definiuje, czy sygnat startu dla zewnetrznego miejsca stero- | Poziom
Zew2 wania ZEW2 jest wyzwalany przez zbocze, czy poziom.
Uwaga: Ten parametr nie jest uzywany, jesli wybrano sygnat
startu typu impulsowego. Patrz opisy opcji parametru 20.06
Komendy Zew?2.
Zbocze Sygnat startu jest wyzwalany przez zbocze. 0
Poziom Sygnat startu jest wyzwalany przez poziom. 1
20.08  Zrédio wel Zew2 Wybiera zrédto 1 dla parametru 20.06 Komendy Zew?2. Zawsze
Dostepne opcje zawiera opis parametru 20.03 Zrédfo we1 wylgczone
ZewT.
20.09  Zrédio we2 Zew2 Wybiera zrédto 2 dla parametru 20.06 Komendy Zew?2. Zawsze
Dostepne opcje zawiera opis parametru 20.03 Zrédfo we1 wylgczone
ZewT.
20.10  Zrédio we3 Zew2 Wybiera zrédto 3 dla parametru 20.06 Komendy Zew?2. Zawsze
Dostepne opcje zawiera opis parametru 20.03 Zrédfo we1 wylgczone
ZewT.
20.11  Tryb zatrz. wyt. Wybiera sposéb zatrzymania silnika, gdy wytaczono sygnat Wybieg
zezw. na bieg zezwolenia na bieg.
Zrédto sygnatu zezwolenia na bieg jest wybierane przez para-
metr 20.12 Zrédfo zezwolenia na bieg 1.
Wybieg Zatrzymanie przez wytaczenie potprzewodnikéw wyjéciowych | 0
przemiennika czestotliwosci. Silnik zwalnia wybiegiem do
zatrzymania.
OSTRZEZENIE! Jesli uzywany jest hamulec mecha-
A niczny, nalezy upewnié sie, ze zwalnianie wybiegiem
do zatrzymania jest bezpieczne.
Rampa Zatrzymanie zgodnie z aktywng rampg zwalniania. Patrz 1
grupa parametrow 23 Rampa wart. zad. predkosci, str. 261.
Limit momentu Zatrzymanie zgodnie z limitami momentu (parametry 30.79i |2
30.20).
20.12  Zrédio zezwolenia | Wybiera zrodio zewnetrznego sygnatu zezwolenia na bieg. Wybrano
na bieg 1 Jesli sygnat zezwolenia na bieg jest wylgczony, przemiennik
czestotliwosci nie uruchomi sie. Jesli urzadzenie jest juz uru-
chomione, przemiennik czestotliwosci zatrzyma sie zgodnie z
ustawieniami parametru 20.11 Tryb zatrz. wyt. zezw. na bieg.
1 = Sygnat zezwolenia na bieg jest wigczony.
Patrz tez parametr 20.19 Polecenie wtgczenia startu.
Nie wybrano 0 0
Wybrano 1 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). |6
Dl6 Wejscie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po opéznieniach, bit 5). |7
Zarezerwowane 8...17
Timer taczony 1 Bit 0 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 18
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Funkcja czasowa 2 | Bit 1 parametru 34.071 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 19
Funkcja czasowa 3 | Bit 2 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 20
Zarezerwowane 21...23
Nadzér 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 24
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 25
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 26
Zarezerwowane 27...29
FBAA MCW bit 3 Bit 3 stowa sterowania odebrany za posrednictwem interfejsu | 30
magistrali komunikacyjnej A.
Zarezerwowane 31
EFB MCW bit 3 Bit 3 stowa sterowania odebrany przy uzyciu interfejsu wbu- | 31
dowanej magistrali komunikacyjne;j.
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 178). -
20.19  Polecenie Wybiera zrédto sygnatu zezwolenia na start. Wybrano
wigczenia startu 1 = Wigczanie zezwolenia.
Jesli sygnat zezwolenia na start jest wytaczony, polecenie
startu nie zostanie odebrane przez przemiennik. (Wytaczenie
sygnatu podczas pracy przemiennika czgstotliwos$ci nie spo-
woduje jego zatrzymania).
Patrz tez parametr 20.12 Zrédto zezwolenia na bieg 1.
Nie wybrano 0 0
Wybrano 1 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opéznieniach, bit 2). |4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 5). |7
Zarezerwowane 8...17
Funkcja czasowa 1 | Bit 0 parametru 34.071 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 18
Funkcja czasowa 2 | Bit 1 parametru 34.071 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 19
Funkcja czasowa 3 | Bit 2 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 20
Zarezerwowane 21...23
Nadzér 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 24
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 25
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 26

Inny [bit]

Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 178).
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20.21  Kierunek Blokada kierunku zadanego. Definiuje kierunek przemiennika | Zadanie

czestotliwosci zamiast znaku warto$ci zadanej, z wyjatkiem
niektérych przypadkoéw.
W tabeli przedstawiono aktualny obrét przemiennika czgsto-

tliwosci jako funkcje parametru 20.21 Kierunek i polecenia
zmiany kierunku (z parametru 20.07 Komendy Zew1 lub

20.06 Komendy Zew?2).
Polecenie Zmiana kierunku |Polecenie Zmiana kierunku [Polecenie Zmiana kierunku
= Do przodu = Do tytu nie jest zdefiniowane

Par. 20.21

Kierunek = |Do przodu Do przodu Do przodu

Do przodu

Par. 20.21

Kierunek = (Do tytu Do tytu Do tytu

Bieg do tytu

Par. 20.21 |Do przodu, ale Do przodu

Kierunek = |»  Jesli warto$¢ zadana

Zadanie pochodzi z parametru  |Do tytu, ale

Stata, Potencjometr « Jesli wartos$¢ zadana
silnika, PID, Ostatni, pochodzi z parametru
Bieg probny lub Warto$é |  Stata, PID, lub Bieg
zadana panelu, to jest prébny, to jest uzywana
uzywana w postaci w postaci niezmienionej.
niezmienionej. « Jesli warto$é zadana

« Jesli warto$¢ zadana pochodzi z sieci, to jest
pochodzi z sieci, to jest mnozona przez -1.
uzywana w postaci
niezmienione;j.

Zadanie W sterowaniu zewnetrznym kierunek jest wybierany za 0
pomoca polecenia kierunku (parametr 20.01 Komendy Zew1
lub 20.06 Komendy Zew?2).

Jesli warto$¢ zadana pochodzi z parametru Stata (state pred-

kosci/czestotliwosci), Potencjometr silnika, PID, Bezpieczna

wart. zad. predk., Warto$¢ zadana ostatniej predkosci, Pred-

kos¢ biegu prébnego lub Warto$¢ zadana panelu, warto$¢

zadana jest uzywana w postaci niezmienionej.

Jesli warto$¢ zadana pochodzi z magistrali komunikacyjnej:

« jesli polecenie kierunku to Do przodu, warto$¢ zadana jest
uzywana w postaci niezmienionej;

+ jesli polecenie kierunku to Do tytu, warto$¢ zadana jest
mnozona przez -1.

Do przodu Silnik obraca sig do przodu bez wzgledu na znak zewnetrznej | 1
wartosci zadanej. Ujemne wartosci zadane sg zastepowane
przez zero. Dodatnie wartosci zadane sg uzywane w niezmie-
nionej formie.

Bieg do tytu Silnik obraca sig do tytu bez wzgledu na znak zewngtrznej 2
wartosci zadanej. Ujemne wartosci zadane sg zastepowane
przez zero. Dodatnie warto$ci zadane sa mnozone przez -1.
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20.22  Zezwolenie na Ustawienie tego parametru na 0 zatrzymuje obracanie silnika, | Wybrano
obracanie ale nie wptywa na zadne inne warunki obracania. Ustawienie
tego parametru ponownie na 1 rozpoczyna ponowne obraca-
nie silnika.
Tego parametru mozna uzywac¢ na przyktad razem z sygna-
fem z zewnetrznego urzadzenia, aby uniemozliwi¢ obracanie
silnika, zanim urzadzenie bedzie gotowe.
Kiedy parametr ma warto$¢ 0 (obracanie silnika jest wyta-
czone), bit 13 parametru 06.76 Stowo stanu 1 przemien. ma
warto$¢ 0.
Nie wybrano 0 (zawsze wytagczone). 0
Wybrano 1 (zawsze wigczone). 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opéznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejécie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 5). | 7
Zarezerwowane 8...17
Funkcja czasowa 1 | Bit 0 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 18
Funkcja czasowa 2 | Bit 1 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 19
Funkcja czasowa 3 | Bit 2 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 20
Zarezerwowane 21...23
Nadzér 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 24
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 25
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 26
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 178). -
20.25 Wt biegu prébnego | Wybiera zrédito sygnatu zezwolenia na bieg prébny. Nie wybrano

(Zrodta sygnatéw zezwolenia na bieg probny sg wybierane
przez parametry 20.26 Zrédfo startu biegu prébn. 1i 20.27
Zrédfo startu biegu probn. 2).

1 = Zezwolenia na bieg prébny wigczone.

0 = Zezwolenia na bieg probny wytgczone.

Uwagi:

+ Bieg proébny jest obstugiwany tylko w wektorowym trybie
sterowania.

* Bieg prébny moze by¢ wigczony tylko wtedy, gdy nie jest
aktywne polecenie startu z zewnetrznego miejsca sterowa-
nia. Z drugiej strony jesli bieg prébny jest juz wigczony, nie
mozna uruchomi¢ przemiennika czestotliwosci z zewnetrz-
nego miejsca sterowania (oprécz komend ruchu powol-
nego z magistrali komunikacyjnej).

Nie wybrano 0 0
Wybrano 1 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). |6
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Dl6 Wejscie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po opéznieniach, bit 5). |7
Zarezerwowane 8...17
Funkcja czasowa 1 | Bit 0 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 18
Funkcja czasowa 2 | Bit 1 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 19
Funkcja czasowa 3 | Bit 2 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 20
Zarezerwowane 21...23
Nadzér 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 24
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 25
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 26
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 178). -
20.26  Zrédio startu biegu | Jesli wigczane przez parametr 20.25 WA. biegu prébnego, Nie wybrano
prébn. 1 wybiera zrodto aktywacji funkcji biegu prébnego 1. (Funkcja
biegu prébnego 1 moze réwniez zosta¢ aktywowana przez
magistrale komunikacyjng bez wzgledu na parametr 20.25).
1 = Bieg prébny 1 aktywny.
Uwagi:
» Bieg probny jest obstugiwany tylko w wektorowym trybie
sterowania.
» Jesli aktywny jest bieg prébny 1i 2, pierwszenstwo ma
bieg probny aktywowany jako pierwszy.
+ Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik cze-
stotliwosci jest uruchomiony.
Nie wybrano 0. 0
Wybrano 1. 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). |6
Dl6 Wejscie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 5). |7
Zarezerwowane 8...17
Funkcja czasowa 1 | Bit 0 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 18
Funkcja czasowa 2 | Bit 1 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 19
Funkcja czasowa 3 | Bit 2 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 20
Zarezerwowane 21...23
Nadzér 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 24
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 25
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 26

Inny [bit]

Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 178).
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20.27  Zrédio startu biegu | Jesli wiaczane przez parametr 20.25 W#. biegu prébnego, Nie wybrano
prébn. 2 wybiera zrédto aktywacji funkcji biegu prébnego 2. (Funkcja

biegu prébnego 2 moze réwniez zosta¢ aktywowana przez

magistrale komunikacyjng bez wzgledu na parametr 20.25).

1 = Bieg prébny 2 aktywny.

Dostepne opcje zawiera opis parametru 20.26 Zrédfo startu

biegu probn. 1.

Uwagi:

« Bieg probny jest obstugiwany tylko w wektorowym trybie
sterowania.

« Jesli aktywny jest bieg probny 1 i 2, pierwszenstwo ma
bieg prébny aktywowany jako pierwszy.

+ Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik cze-
stotliwosci jest uruchomiony.

21 Tryb start/stop

Tryby startu i stopu; tryb zatrzymania awaryjnego oraz wybor
zrodta sygnatu; ustawienia magnesowania DC.

21.01  Tryb startu

Whybiera funkcje startu silnika dla trybu wektorowego sterowa-
nia silnikiem, tzn. gdy parametr 99.04 Tryb sterowania silni-
kiem ma ustawiong warto$¢ Wektorowy.

Uwagi:

» Funkcja startu dla trybu skalarnego sterowania silnikiem
jest wybierana za pomoca parametru 27.19 Tryb startu
skalarnego.

» Uruchomienie obracajgcego si¢ silnika nie jest mozliwe,
jesli wybrano magnesowanie DC (Szybkie lub Staty czas).

* W przypadku silnikéw z magnesami trwatymi nalezy uzy¢
trybu startu Automatyczny.

« Tego parametru nie mozna zmienié, gdy przemiennik cze-
stotliwosci jest uruchomiony.

Warto réowniez zapoznaé sie z sekcjg Magnesowanie DC (na

str. 146).

Automa-
tyczny

Szybkie

Przemiennik czestotliwo$ci magnesuje wstepnie silnik przed
uruchomieniem. Czas wstepnego magnesowania jest okre-
$lany automatycznie i wynosi zazwyczaj od 200 ms do 2 s w
zaleznos$ci od rozmiaru silnika. Nalezy wybrac¢ ten tryb, jesli
wymagany jest wysoki moment rozruchowy.

Staly czas

Przemiennik czestotliwosci magnesuje wstegpnie silnik przed
uruchomieniem. Czas wstepnego magnesowania jest okre-
$lony przez parametr 21.02 Czas magnesowania. Ten tryb
nalezy wybragé, jesli wymagany jest staty czas wstepnego
magnesowania (np. jesli start silnika musi by¢ zsynchronizo-
wany ze zwolnieniem hamulca mechanicznego). To ustawie-
nie gwarantuje réwniez najwyzszy mozliwy moment
rozruchowy, gdy czas wstepnego magnesowania jest wystar-
czajgco diugi.

OSTRZEZENIE! Przemiennik czestotliwosci zostanie
A uruchomiony po uptywie ustawionego czasu magne-

sowania, nawet jesli magnesowanie silnika nie zostato
ukonczone. W aplikacjach, w ktérych petny moment rozru-
chowy jest niezbedny, nalezy sie upewni¢, ze staty czas
magnesowania jest wystarczajgco dtugi do wygenerowania
petnego namagnesowania i momentu.
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Automatyczny Automatyczny start w wigkszo$ci przypadkéw gwarantuje 2

optymalne uruchomienie silnika. Obejmuje on funkcje startu
lotnego (uruchomienie obracajgcego sie silnika) i funkcje
automatycznego ponownego uruchomienia. Program stero-
wania silnikiem przemiennika czestotliwos$ci identyfikuje stru-
mien, jak rowniez stan mechaniczny silnika i uruchamia silnik
natychmiast w kazdych warunkach.

Uwaga: Jesli parametr 99.04 Tryb sterowania silnikiem ma
ustawiong warto$¢ Skalarny, lotny start i automatyczne
ponowne uruchomienie nie sg domysinie mozliwe, chyba ze
parametr 21.19 Tryb startu skalarnego ma warto$¢ Automa-

tyczny.
21.02 Czas Definiuje czas magnesowania wstepnego, gdy: 500 ms
magnesowania » parametr 21.01 Tryb startu ma ustawiong wartos¢ Stafy

czas (w trybie wektorowego sterowania silnikiem) lub
* parametr 21.19 Tryb startu skalarnego ma ustawiong war-
tos$¢ Staty czas lub Wzmocnienie momentu (w trybie ska-
larnego sterowania silnikiem).
Po poleceniu startu przemiennik czgstotliwo$ci automatycz-
nie magnesuje wstepnie silnik przez okreslony czas. W celu
zapewnienia petnego namagnesowania nalezy ustawic te
warto$¢ na takg samg lub wyzszg jak stata czasu wirnika.
Jesli wartos¢ ta nie jest znana, nalezy uzyé orientacyjnej war-
tosci podanej w ponizszej tabeli:

Znamionowa moc silnika | Staly czas )
namagnesowania
<1kw > 50 do 100 ms
Od 1do 10 kW > 100 do 200 ms
Od 10 do 200 kW > 200 do 1000 ms
Od 200 do 1000 kW > 1000 do 2000 ms

Uwaga: Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.

0...10000 ms Staty czas magnesowania DC. 1=1ms

21.03  Tryb zatrzymania Wybiera sposo6b zatrzymania silnika po otrzymaniu polecenia | Wybieg
stopu.

Dodatkowe hamowanie jest mozliwe po wybraniu hamowania
strumieniem (patrz parametr 97.05 Hamowanie strumieniem).

Wybieg Zatrzymanie przez wytgczenie potprzewodnikéw wyjsciowych | 0
przemiennika czestotliwosci. Silnik zwalnia wybiegiem do
zatrzymania.
OSTRZEZENIE! Jesli uzywany jest hamulec mecha-
A niczny, nalezy upewnic sie, ze zwalnianie wybiegiem
do zatrzymania jest bezpieczne.

Rampa Zatrzymanie zgodnie z aktywng rampa zwalniania. Patrz 1
grupa parametréw 23 Rampa wart. zad. predkosci na stronie
261 lub 28 tarncuch w. zad. czestotliwosci na stronie 277.

Limit momentu Zatrzymanie zgodnie z limitami momentu (parametry 30.79i |2
30.20). Ten tryb jest dostepny tylko w trybie wektorowego
sterowania silnikiem.
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21.04  Tryb zatrzymania Wybiera sposob zatrzymania silnika po otrzymaniu polecenia | Zatrzymanie
awaryjnego awaryjnego zatrzymania. wg rampy
Zrodto sygnatu awaryjnego zatrzymania jest wybierane przez | (Off1)
parametr 21.05 Zrodfo zatrzymania awar..
Zatrzymanie wg Gdy przemiennik czestotliwo$ci jest uruchomiony: 0
rampy (Off1) + 1= Normalna praca.
* 0= Normalne zatrzymanie zgodnie ze standardowg rampg
zwalniania zdefiniowang dla okreslonego typu wartosci
zadanej (patrz sekcja Kontrola nagtego przyspieszenia,
str. 150). Po zatrzymaniu przemiennika czestotliwosci
mozna go uruchomi¢ ponownie, usuwajac sygnat zatrzy-
mania awaryjnego i zmieniajgc sygnat startu z wartosci
Ona1.
Gdy przemiennik czestotliwos$ci jest zatrzymany:
* 1 = Uruchamianie dozwolone.
* 0 = Uruchamianie niedozwolone.
Zatrzymanie Gdy przemiennik czestotliwosci jest uruchomiony: 1
wybiegiem (Off2) * 1 =Normalna praca.
* 0 = Zatrzymanie wybiegiem.
Gdy przemiennik czestotliwosci jest zatrzymany:
* 1 = Uruchamianie dozwolone.
* 0 = Uruchamianie niedozwolone.
Awar. zatrz. wg Gdy przemiennik czestotliwosci jest uruchomiony: 2
rampy (Off3) + 1= Normalna praca.
* 0= Zatrzymanie zgodnie z rampg zatrzymania awaryjnego
zdefiniowang w parametrze 23.23 Czas zatrz. awaryjnego.
Po zatrzymaniu przemiennika czestotliwosci mozna go
uruchomi¢ ponownie, usuwajgc sygnat zatrzymania awa-
ryjnego i zmieniajgc sygnat startu z wartosci 0 na 1.
Gdy przemiennik czestotliwosci jest zatrzymany:
* 1 = Uruchamianie dozwolone
* 0 = Uruchamianie niedozwolone
21.05  Zrédlo zatrzymania | Wybiera zrédto sygnatu awaryjnego zatrzymania. Tryb stopu | Nieaktywne
awar. jest wybierany przez parametr 21.04 Tryb zatrzymania awa- | (prawda)
ryjnego.
0 = Zatrzymanie awaryjne aktywne
1 = Normalna praca
Uwaga: Tego parametru nie mozna zmienié, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.
Aktywne (fatsz) 0 0
Nieaktywne 1 1
(prawda)
Zarezerwowane 2
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 0). |3
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). |4
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opéznieniach, bit 2). |5
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 3). |6
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 4). |7
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 5). | 8

Inny [bit]

Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 178).
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21.06  Limit predko$ci Definiuje limit predkos$ci zerowej. Silnik jest zatrzymywany 30,00 obr./min
zerowej zgodnie z rampg predkosci (gdy wybrano zatrzymanie zgod-

nie z rampg lub uzyto czasu zatrzymania awaryjnego) do
osiggnigcia zdefiniowanego limitu predkosci zerowej. Po
opdznieniu predkosci zerowej silnik zwalnia wybiegiem do
zatrzymania.

0,00... Limit predkosci zerowej. Patrz
30000,00 obr./min parametr
46.01
21.07  Opoéz. predkosci Definiuje opodznienie dla funkcji op6éznienia predkosci zero- 0ms
zerowej wej. Funkcja jest uzywana w aplikacjach, w przypadku kto-

rych wymagane jest ptynne i szybkie ponowne uruchomienie.
Podczas opdznienia przemiennik czegstotliwosci zna doktadng
pozycjg wirnika.

Bez opdéznienia predkos$ci zerowej:

Przemiennik czgstotliwosci otrzymuje polecenie stopu i
hamuje zgodnie z rampa. Gdy rzeczywista predkos$¢ silnika
spada ponizej wartosci parametru 271.06 Limit predkosci zero-
wej, modulacja inwertera zostaje zatrzymana i silnik zwalnia
do zatrzymania.

Warto$¢ zadana

Kontroler predkosci wytgczony:
silnik zwalnia do zatrzymania.

——————— 21.06 Limit predko$ci zerowej

»

Czas

Z opdznieniem predkosci zerowej:

Przemiennik czestotliwosci otrzymuje polecenie stopu i
hamuje zgodnie z rampa. Gdy rzeczywista predkos$¢ silnika
spada ponizej wartosci parametru 21.06 Limit predkosci zero-
weyj, aktywuije sie funkcja opdéznienia predkosci zerowej. Pod-
czas opodznienia funkcja podtrzymuje dziatanie kontrolera
predkosci: inwerter moduluje, silnik jest magnesowany, a
przemiennik czestotliwosci jest przygotowany do szybkiego
ponownego uruchomienia. Opdznienie predkosci zerowej
moze by¢ uzywane np. razem z funkcjg biegu prébnego.

Warto$¢ zadana

Kontroler predkosci pozostaje
aktywny. Silnik zmniejsza
predkos¢ do rzeczywistej
predkosci zerowej.

21.06 Limit predko$ci
zerowej

|

Opdznienie Czas

0...30000 ms Opodznienie predkosci zerowe;. 1=1ms
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21.08  Sterowanie prgdem | Aktywuje/dezaktywuje funkcje trzymania DC i magnesowania | 0000b
DC dodatkowego. Patrz sekcja Magnesowanie DC (str. 146).
Uwaga: Magnesowanie DC powoduje nagrzewanie silnika.
W zastosowaniach, w ktérych wymagane sg dtugie czasy
magnesowania DC, nalezy uzywac silnikéw wentylowanych
zewnetrznie. Jesli okres magnesowania DC jest dtugi,
magnesowanie DC nie moze zapobiec obracaniu watu sil-
nika, jesli silnik ma state obcigzenie.
Bit Nazwa Wart.
0 Trzymanie DC |1 = Wigczenie trzymania DC. Patrz sekcja Trzymanie DC (str. 147).
Uwaga: Funkcja trzymania DC nie ma zadnego wptywu, jesli sygnat
startu jest wylgczony.
1 Magnesowa- |1 = Wigczanie magnesowania dodatkowego. Patrz sekcja Ustawienia i
nie dodatkowe |diagnostyka (str. 147).
Uwagi:
* Magnesowanie dodatkowe jest dostepne tylko wtedy, gdy wybranym
trybem zatrzymania jest hamowanie zgodnie z rampga (patrz parametr
21.03 Tryb zatrzymania).
* Magnesowanie dodatkowe w trybie sterowania skalarnego nie jest
obecnie obstugiwane.
2 Hamowanie |1 = Wigczanie hamowania DC.
DC
3...15 |Zarezerwowane
0000b...0011b Opcje magnesowania DC. 1=1
21.09  Predko$c trzymania | Definiuje trzymanie predkos$ci DC w trybie sterowania predko- | 5,00 obr./min
DC $cig. Patrz parametr 21.08 Sterowanie pragdem DC i sekcja
Trzymanie DC (str. 147).
0,00...1000,00 Predkos$¢ trzymania DC. Patrz
obr./min parametr
46.01
21.10  Wart. zadana pradu | Definiuje prad trzymania DC jako procentowg warto$¢ pradu | 30,0%
DC znamionowego silnika. Patrz parametr 21.08 Sterowanie pra-
dem DC i sekcja Magnesowanie DC (str. 146).
Po uptywie 100 sekund magnesowania dodatkowego maksy-
malny pragd magnesowania jest ograniczony do pradu
magnesowania odpowiadajgcemu aktualnej wartosci zadanej
strumienia.
0,0...100,0% Prad trzymania DC. 1=1%
21.11  Czas Definiuje czas, przez jaki magnesowanie dodatkowe jest Os
magnesowania aktywne po zatrzymaniu silnika. Pragd magnesowania jest
dodat. okreslony przez parametr 21.10 Wart. zadana pradu DC.
Patrz parametr 21.08 Sterowanie prgdem DC.
0...3000 s Czas magnesowania dodatkowego. 1=1s
21.14  Wybor Zrodta Wybiera zrédto sterowania wstgpnym nagrzewaniem silnika. | Wyt.
nagrz. wstepnego Stan nagrzewania jest wyswietlany jako bit 2 parametru 06.21
Stowo stanu 3 przemien..
Uwagi:
» Funkcja nagrzewania wymaga, aby funkcja STO nie byta
wyzwolona.
* Funkcja nagrzewania wymaga, aby przemiennik czestotli-
wosci nie miat btedu.
Wyt 0 Nagrzewanie wstgpne jest zawsze dezaktywowane. 0
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Wt 1 Nagrzewanie wstepne jest zawsze aktywowane, gdy prze- |1
miennik czestotliwosci zostanie zatrzymany.
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). |6
Dl6 Wejscie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po opéznieniach, bit 5). |7
Nadzor 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 8
Nadzor 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 9
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 10
Funkcja czasowa 1 | Bit 0 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 11
Funkcja czasowa 2 | Bit 1 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 12
Funkcja czasowa 3 | Bit 2 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 13
Bit 0 uzytkownika Bit 12 parametru 06.01 Gféwne sfowo sterowania (patrz 16
MCwW str. 190).
Bit 1 uzytkownika Bit 13 parametru 06.01 Gftéwne sfowo sterowania (patrz 17
MCW str. 190).
Bit 2 uzytkownika Bit 14 parametru 06.01 Gfdwne stowo sterowania (patrz 18
MCW str. 190).
Bit 3 uzytkownika Bit 15 parametru 06.01 Gtéwne sfowo sterowania (patrz 19
MCW str. 190).
Inny [bit] Wybor zrodta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 178). -
21.15  Czas op6zn. nagrz. | Okresla czas opdznienia przed rozpoczeciem nagrzewania 60 s
wstepnego. wstepnego po zatrzymaniu przemiennika czestotliwosci.
10...3000 s Czas op6znienia nagrzewania wstepnego. 1=1s
21.16  Prad nagrzew. Definiuje prad DC stuzgcy do nagrzewania silnika. Warto$¢ to | 0,0%
wstepnego procentowa warto$¢ prgdu znamionowego silnika.
0,0...30,0% Prad nagrzewania wstepnego. 1=1%
21.18  Czas autom. Silnik moze zosta¢ automatycznie uruchomiony po krétkim 100s
restartowania zaniku zasilania za pomoca funkcji automatycznego ponow-
nego uruchomienia. Patrz sekcja Automatyczne restartowa-
nie (strona 157).
Gdy wartos¢ tego parametru wynosi 0,0 sekund, automa-
tyczne ponowne uruchamianie jest wytagczone. W przeciw-
nym razie parametr definiuje maksymalny okres braku
zasilania, po ktérym dokonywana jest préba ponownego uru-
chomienia. Nalezy pamietac, ze ten czas obejmuje réwniez
opdznienie wstepnego tadowania DC. Patrz tez parametr
21.34 Wymus aut. restart.
Ten parametr ma zastosowanie tylko wtedy, gdy parametr
95.04 Zasilanie karty sterowania ma ustawiong warto$¢
Zewnetrzne 24 V.
OSTRZEZENIE! Przed aktywacja funkcji nalezy sie
A upewnic¢, ze nie spowoduje to wystgpienia niebez-
piecznych sytuacji. Funkcja automatycznie uruchamia
ponownie przemiennik czestotliwosci i kontynuuje dziatanie
po przerwie w zasilaniu.
00s Automatyczne ponowne uruchamianie wytaczone. 0
0,1...10,0 s Maksymalny okres braku zasilania. 1=1s
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21.19  Tryb startu

skalarnego

Wybiera funkcje startu silnika dla trybu skalarnego sterowania

silnikiem, tzn. gdy parametr 99.04 Tryb sterowania silnikiem

ma ustawiong warto$¢ Skalarny.

Uwagi:

* Funkcja startu dla trybu wektorowego sterowania silnikiem
jest wybierana za pomoca parametru 21.07 Tryb startu.

* W przypadku silnikéw z magnesami trwatymi nalezy uzy¢
trybu startu Automatyczny.

+ Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik cze-
stotliwosci jest uruchomiony.

Warto réwniez zapozna¢ si¢ z sekcjg Magnesowanie DC (na

str. 146).

Normalny

Normalny

Natychmiastowy start z predkosci zerowe;j.

Staly czas

Przemiennik czestotliwosci magnesuje wstepnie silnik przed
uruchomieniem. Czas wstepnego magnesowania jest okre-
$lony przez parametr 21.02 Czas magnesowania. Ten tryb
nalezy wybraé, jesli wymagany jest staty czas wstepnego
magnesowania (np. jesli start silnika musi by¢ zsynchronizo-
wany ze zwolnieniem hamulca mechanicznego). To ustawie-
nie gwarantuje réwniez najwyzszy mozliwy moment
rozruchowy, gdy czas wstepnego magnesowania jest wystar-
czajgco diugi.
Uwaga: Tego trybu nie mozna uzywa¢ do uruchamiania obra-
cajacego sig silnika.

OSTRZEZENIE! Przemiennik czestotliwosci zostanie
A uruchomiony po uptywie ustawionego czasu wstep-

nego magnesowania, nawet jesli magnesowanie sil-
nika nie zostato ukonczone. W aplikacjach, w ktérych petny
moment rozruchowy jest niezbedny, nalezy sie upewni¢, ze
staly czas magnesowania jest wystarczajgco dtugi do wyge-
nerowania petnego namagnesowania i momentu.

Automatyczny

Przemiennik czgstotliwo$ci automatycznie wybiera prawi-
dtowa czestotliwosé wyjsciowa, aby uruchomi¢ obracajacy sie
silnik. Jest to przydatne do lotnych startow: jesli silnik juz sie
obraca, przemiennik czestotliwosci wystartuje ptynnie przy
biezgcej czestotliwosci.

Uwaga: Nie mozna uzywac¢ w systemach z wieloma silni-
kami.

Wzmocnienie
momentu

Przemiennik czgstotliwosci wstepnie magnesuije silnik przed
uruchomieniem. Czas wstepnego magnesowania jest okre-
$lony przez parametr 271.02 Czas magnesowania.
Wzmocnienie momentu jest stosowane tylko przy uruchamia-
niu. Wzmocnienie momentu jest zatrzymywane, gdy czestotli-
wos$¢ wyjéciowa przekroczy 40% czestotliwos$ci znamionowej
lub osiggnie warto$¢ zadang. Patrz parametr 21.26 Prgd pod-
bicia momentu.
Nalezy wybra¢ ten tryb, jesli wymagany jest wysoki moment
rozruchowy.
Uwaga: Tego trybu nie mozna uzywac¢ do uruchamiania obra-
cajgcego sie silnika.

OSTRZEZENIE! Przemiennik czestotliwosci zostanie
A uruchomiony po uptywie ustawionego czasu wstep-

nego magnesowania, nawet jesli magnesowanie sil-
nika nie zostato ukonczone. W aplikacjach, w ktérych petny
moment rozruchowy jest niezbedny, nalezy sie upewni¢, ze
staly czas magnesowania jest wystarczajgco dtugi do wyge-
nerowania petnego namagnesowania i momentu.
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Automatyczny +
wzmocnienie

Automatyczny start ze wzmocnieniem momentu.
Automatyczny start jest wykonywany jako pierwszy i silnik
jest magnesowany. Jesli wykryto predko$¢ réwng zero, stoso-
wane jest wzmocnienie momentu.

4

Lotny start

Przemiennik czgstotliwosci automatycznie wybiera prawi-
dtowa czestotliwosé wyjsciowa, aby uruchomic obracajacy sie
silnik. Jesli silnik juz sig obraca, przemiennik czestotliwosci
wystartuje ptynnie przy biezacej czgstotliwosci. — Ten tryb
spowoduje uruchomienie silnika ze sterowaniem wektorowym
i przetaczenie w locie na sterowanie skalarne po znalezieniu
predkosci silnika.

W poréwnaniu z trybem automatycznego startu, tryb lotnego
startu szybciej wykrywa predkos$¢ silnika. Tryb lotnego startu
wymaga dokfadniejszych informacji o modelu silnika. Z tego
powodu statyczny bieg identyfikacyjny jest wykonywany auto-
matycznie, gdy przemiennik czgstotliwosci jest uruchomiany
po raz pierwszy po wybraniu trybu lotnego startu. Wartosci z
tabliczki znamionowej silnika powinny byé doktadne. Niepra-
widtowe wartosci z tabliczki znamionowej mogg spowodowaé
obnizenie skuteczno$ci uruchamiania.

Lotny start +
wzmocnienie

Lotny start ze wzmocnieniem momentu.

Lotny start jest wykonywany jako pierwszy i silnik jest magne-
sowany. Jesli wykryto predkos$¢ réwng zero, stosowane jest
wzmocnienie momentu.

21.21

Czestotliwosc¢
trzymania DC

Definiuje czestotliwo$é trzymania pragdem DC, ktéra jest uzy-
wana zamiast parametru 21.09 Predko$¢ trzymania DC, gdy
silnik pracuje w trybie czestotliwosci skalarnej. Patrz para-
metr 21.08 Sterowanie pragdem DC i sekcja Trzymanie DC
(str. 147).

5,00 Hz

0,00...1000,00 Hz

Czestotliwo$¢ trzymania DC.

1=1Hz

21.22

Opodznienie startu

Definiuje opdznienie startu. Po spetieniu warunkéw startu
przemiennik czestotliwos$ci czeka na uptyniecie czasu op6z-
nienia, a nastgpnie uruchamia silnik. Podczas op6znienia
wyswietlane jest ostrzezenie AFE9 Opdznienie startu.
Opodznienie startu moze by¢ uzywane ze wszystkimi trybami
startu.

0,00s

0,00...60,00 s

Opodznienie startu

1=1s

21.23

Ptynny start

Wybiera wymuszony tryb obracania wektorem pradu przy
niskich predkosciach. Jesli wybrano ptynny start, wspétczyn-
nik przyspieszenia jest ograniczony przez czasy rampy przy-
spieszania i zwalniania. Jesli proces zasilany silnikiem
synchronicznym z magnesami trwatymi ma duzg inercje,
zalecane sg wolne czasy rampy.

Moze by¢ uzywane wylgcznie dla silnikéw synchronicznych
Zz magnesami trwatymi.

Nieaktywne

Nieaktywne

Wytaczone.

Zawsze wigczone

Zawsze wigczone.

Tylko start

Wiaczone podczas uruchamiania silnika.

21.24

Prad ptynnego
startu

Prad uzywany przy obrotach wektora pradu przy niskich pred-
kosciach. Zwigksza prad ptynnego startu, jesli aplikacja
wymaga zminimalizowania wahan watu silnika.

Moze by¢ uzywane wytgcznie dla silnikéw synchronicznych

Zz magnesami trwatymi.

50,0%

10,0...200,0%

Wartos$¢ to procentowa warto$é pradu znamionowego silnika.

1=1%
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21.25

Predkosc¢ ptynnego
startu

Czestotliwo$¢ wyjsciowa, do ktérej uzywane jest obracanie
wektora pradu. Patrz parametr 21.19 Tryb startu skalarnego.
Moze by¢ uzywane wytgcznie dla silnikéw synchronicznych z
magnesami trwatymi.

10,0%

2,0...100,0%

Warto$¢ to procentowa warto$¢ czestotliwosci znamionowe;j
silnika.

1=1%

21.26

Prad podbicia
momentu

Definiuje maksymalny prad dostarczany do silnika, gdy para-
metr 21.19 Tryb startu skalarnego jest ustawiony na warto$¢
Wzmocnienie momentu (patrz str. 248).

Warto$¢ parametru to procentowa warto$¢ pradu znamiono-
wego silnika. Warto$¢ znamionowa tego parametru to
100,0%.

Wzmocnienie momentu jest stosowane tylko przy uruchamia-
niu i konczy sie, gdy czestotliwo$¢ wyjsciowa przekroczy 40%
czestotliwos$ci znamionowej lub osiggnie warto$¢ zadana.
Uzycie jest mozliwe tylko w skalarnym trybie sterowania silni-
kiem.

100,0%

15,0...300,0%

Warto$¢ to procentowa warto$é pradu znamionowego silnika.

1=1%

21.27

Czas wzmocnienia
momentu

Definiuje minimalny i maksymalny czas wzmocnienia
momentu.

Jesli czas wzmocnienia momentu jest o0 40% mniejszy od
czasu przyspieszenia czgstotliwo$ci (patrz parametry 28.72 i
28.74), czas wzmocnienia momentu jest ustawiony na 40%
czasu przyspieszenia czestotliwosci.

20,0s

0,0...60,0 s

Znamionowy czas silnika.

1=1%

21.30

Tryb zatrzymania

kompensacji predk.

Wybiera metode uzywang do zatrzymania przemiennika cze-
stotliwosci. Warto réwniez zapoznac¢ sig z sekcjg Zatrzymanie
z kompensacjg predkosci (strona 154).
Zatrzymanie z kompensacjg predkosci jest aktywne tylko,
jesli
« tryb pracy to nie moment oraz

« parametr 21.03 Tryb zatrzymania to Rampa lub

« parametr 20.11 Tryb zatrz. wyt. zezw. na bieg to Rampa

(w przypadku ustawienia Brak zezwolenia na bieg).

Wiyt.

Wyt

Zatrzymanie zgodnie z parametrem 21.03 Tryb zatrzymania,
bez zatrzymania z kompensacja predkosci.

Kompensacja
predkosci W przéd

Jesli kierunek obrotu to do przodu, kompensacja predkosci
jest uzywana do hamowania na statej odlegtosci. Réznica
predkosci (pomiedzy uzywang predkoscig i maksymalng
predkoscia) jest kompensowana przez uruchomienie prze-
miennika czestotliwo$ci z biezgcg predkoscig zanim silnik
zatrzyma si¢ na podstawie rampy.

Jesli kierunek obrotéw to do tytu, przemiennik czestotliwosci
zatrzyma sie zgodnie z rampa.

Kompensacja
predkosci W tyt

Jesli kierunek obrotu to do tytu, kompensacja predkosci jest
uzywana do hamowania na statej odlegtosci. R6znica predko-
$ci (pomigdzy uzywang predkoscig i maksymalng predkoscig)
jest kompensowana przez uruchomienie przemiennika cze-
stotliwosci z biezacg predkoscig zanim silnik zatrzyma sie na
podstawie rampy.

Jesli kierunek obrotéw to do przodu, przemiennik czestotliwo-
$ci zatrzyma sie zgodnie z rampa.
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Kompensacja Bez wzgledu na kierunek obrotu kompensacja predkosci jest | 3
predkosci w obu uzywana do hamowania na statej odlegtosci. Roznica predko-
kierunkach $ci (pomiedzy uzywana predkoscig i maksymalng predkoscig)
jest kompensowana przez uruchomienie przemiennika cze-
stotliwosci z biezaca predkoscig zanim silnik zatrzyma sig na
podstawie rampy.
21.31  Opdzn. zatrz. z To opdznienie dodaje odlegto$¢ do catkowitej odlegtosci prze- | 0,00 s
komp. predk. bytej podczas zatrzymania z maksymalnej predkos$ci. Ta war-
tos¢ jest uzywana do zmiany odlegtosci, aby byta zgodna z
wymaganiami i przebyta odlegto$¢ nie zalezata wytgcznie od
wspotczynnika zwalniania.
0,00...1000,00 s Opoznienie predkosci. 1=1s
21.32  Prog zatrz. Ten parametr ustawia prég predkosci, ponizej ktérego funkcja | 10%
kompens.predk. zatrzymania z kompensacjg predkosci jest wytgczana. W tym
zakresie predkosci nie dokonuje sie préby zatrzymania z
kompensacjg predkosci, a przemiennik czgstotliwosci zatrzy-
muje sie w normalny sposéb, uzywajgc opcji rampy.
0...100% Prog predkosci jako warto$¢ procentowa znamionowej pred- | 1=1%
kosci silnika.
21.34  Wymus aut. restart. | Wymusza automatyczne restartowanie. Ten parametr ma Wytgcz
zastosowanie tylko wtedy, gdy parametr 95.04 Zasilanie karty
sterowania ma ustawiong warto$¢ Zewnetrzne 24 V.
Wytacz Automatyczne ponowne uruchamianie wytagczone. Parametr | 0
21.18 Czas autom. restartowania jest stosowany, jesli jego
wartos$¢ przekracza 0,0 s.
Wigcz Automatyczne ponowne uruchamianie wigczone. Parametr 1
21.18 Czas autom. restartowania jest ignorowany. Przemien-
nik czestotliwosci nigdy nie zostanie wytgczony awaryjnie z
powodu za niskiego napiecia, a sygnat startu jest zawsze
wigczony. Po przywréceniu napigcia DC kontynuowana jest
normalna praca.
21.35  Moc nagrzewania Definiuje prad stuzacy do nagrzewania silnika. 0,00
wstepnego
0,00...10,00 kW Moc nagrzewania wstepnego. 100 = 1 kW
21.36  Jednostka Definiuje, czy nagrzewanie wstepne jest okreslone jako prad, | Prad
nagrzewania czy moc.
wstepnego
Prad 0
Moc 1
22 Wybor wart. zadanej | Wybér warto$ci zadanej predkosci; ustawienia potencjometru
predkos’ci silnika.
Patrz schematy taficucha sterowania na stronach 552...556.
22.01  Nieograniczona Wyswietla wyjscie bloku wyboru warto$ci zadanej predkosci. | -
w.zad. predk. Patrz schemat faficucha sterowania na stronie 553.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,00... Warto$¢ wybranej predkosci zadanej. Patrz
30000,00 obr./min parametr

46.01
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22.11  W. zad. pred. 1 Wybiera zrédto wartosci zadanej predkosci 1 ZEW1. Skalowane
Zew1 Dwa zrédta sygnatéw moga zosta¢ zdefiniowane za pomocg | Al1
tego parametru i 22.12 W. zad. pred. 2 Zew1. Funkcja mate-
matyczna (22.13 Funkcja pred. Zew1) zastosowana dla
dwadch sygnatéw tworzy warto$é zadang ZEW1 (A na rysunku
ponizej).
Zrédto cyfrowe wybrane za pomoca parametru 19.11 Wybér
Zew1/Zew2 moze by¢ uzywane do przetgczania pomigdzy
wartoscig zadang ZEW1 i odpowiednig wartoscig zadang
ZEW?2 zdefiniowanymi za pomocg parametréw 22.18 W. zad.
pred. 1 Zew2, 22.19 W. zad. pred. 2 Zew2 i 22.20 Funkcja
pred. Zew2 (B na rysunku ponizej).
22.11
0 —] 2213
Al — Warto$¢ zadana 1
FB — N —
...... [— | ADD o
Inny — SUB o
MUL o ] @
22.12 ‘E MIN —o ZEWA1
0 — MAX |——o
Al —
FB —| N —
/m;. O 19.11
Y | | 0
~~
22.18 e
0 —] 22.20
Al —] Warto$¢ zadana
FB — N —
oy —LADD [—o ZEW2
] | SUB I—o
] MuL o _
22.19 L MN o
0 — T max fb—o
Al —
FB —]| N
Inny —
Zero Brak. 0
Skalowane Al1 12.12 Wartosc¢ skalowana Al1 (patrz strona 274). 1
Skalowane Al2 12.22 Wartosc¢ skalowana Al2 (patrz strona 216). 2
Zarezerwowane 3
W. zad. 1 mag. 03.05 W. zad. 1 mag. kom. A (patrz strona 185). 4
kom. A
W. zad. 2 mag. 03.06 W. zad. 2 mag. kom. A (patrz strona 185). 5
kom. A
Zarezerwowane 6...7
W. zad. EFB 1 03.09 Wartosc¢ zadana EFB 1 (patrz strona 185). 8
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EFB — warto$¢ 03.10 Wartosc¢ zadana EFB 2 (patrz strona 185). 9
zadana 2
Zarezerwowane 10...14
Potencjometr 22.80 Akt. w. zad. potencj. silnika (wyj$cie potencjometru sil- | 15
silnika nika).
PID 40.01 PID procesu: akt.wart. wyj. (wyjécie regulatora PID pro- | 16
cesu).
Wejscie 11.38 Wej. czest. 1: wart. akt. (gdy wejscie DI5S jest uzywane | 17
czestotliwosciowe 1 | jako wejscie czestotliwosciowe).
Panel sterowania Warto$¢ zadana panelu (03.017 Warto$¢ zadana z panelu, 18
(zapisana warto$¢ | patrz strona 785) zapisana przez system sterowania dla loka-
zadana) lizacji, gdzie zwracane wartosci sterowania sg uzywane jako
warto$¢ zadana.
Warto$¢ zadana
A | ® Warto$¢ zadana ZEW1
X- X- =% - ﬂ(—x—x— X Warto$¢ zadana ZEW2
— Aktywna warto$¢ zadana
—o—o—9¢-0--o - Nieaktywna warto$¢ zadana
T -t
ZEW1 -> ZEW2
Panel sterowania Warto$¢ zadana panelu (03.07 Warto$¢ zadana z panelu, 19
(skopiowana wart. | patrz strona 185) dla poprzedniej lokalizacji sterowania jest
zadana) uzywana, gdy lokalizacja sterowania zmienia sie, jesli warto-
$ci zadane dla dwoch lokalizacji sg tego samego typu (np.
czestotliwo$é/predkosé/moment/PID). W przeciwnym razie
aktualny sygnat jest uzywany jako nowa warto$¢ zadana.
Dokument
® Warto$¢ zadana ZEW1
x Warto$¢ zadana ZEW2
— Aktywna warto$¢ zadana
. - Nieaktywna warto$¢ zadana
T -t
ZEW1 -> ZEW2
Inny Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 178). -
22.12 W. zad. pred. 2 Wybiera zrédto wartosci zadanej predkosci 2 ZEW1. Zero
Zew1 Dostgpne opcje i wykres wyboru zrédta wartosci zawiera opis
parametru 22.11 W. zad. pred. 1 Zew1.
22.13  Funkcja pred. Zew1 | Wybiera funkcje matematyczng realizowang pomiedzy zré- Wartos¢
dtami wartos$ci zadanej wybranymi za pomoca parametrow zadana 1
22.11 W. zad. pred. 1 Zew1i22.12 W. zad. pred. 2 Zew1.
Patrz wykres przy parametrze 22.11 W. zad. pred. 1 Zew1.
Warto$¢ zadana 1 Sygnat wybrany za pomoca parametru 22.11 W. zad. pred. 1 |0
ZewT jest uzywany jako warto$¢ zadana predkosci 1 (nie jest
stosowana zadna funkcja).
Dodaj (w. zad. 1 + | Suma zrédet wartos$ci zadanej jest uzywana jako warto$¢ 1
w. zad. 2) zadana predkosci 1.
Odejmij (w. zad. 1 - | Réznica (22.11 W. zad. pred. 1 Zew1 —22.12 W. zad. pred. 2 | 2
w. zad. 2) ZewT) zrodet wartos$ci zadanej jest uzywana jako warto$¢
zadana predkosci 1.
Pomnoéz (w. zad. 1 | lloczyn zrédet warto$ci zadanej jest uzywany jako warto$é 3
X w. zad. 2) zadana predkosci 1.
Minimum (w. zad. 1, | Zrédio o mniejszej wartoéci zadanej jest uzywane jako war- | 4

w. zad. 2)

to$¢ zadana predkosci 1.




254 Parametry

Nr Nazwal/wartos¢ Opis Dom/EkwM
K16
Maksimum (w. zad. | Zrédio o wiekszej wartosci zadanej jest uzywane jako warto$é | 5
1, w. zad. 2) zadana predkosci 1.
22.18 W. zad. pred. 1 Wybiera zrédto wartosci zadanej predkosci 1 ZEW2. Zero
Zew2 Dwa zrédta sygnatéw moga zosta¢ zdefiniowane za pomocg
tego parametru i 22.19 W. zad. pred. 2 Zew2. Funkcja mate-
matyczna (22.20 Funkcja pred. Zew?2) zastosowana dla
dwoch sygnatéw tworzy warto$¢ zadang ZEW2. Patrz wykres
przy parametrze 28.11 W. zad. czest. 1 Zew1.
Zero Brak. 0
Skalowane Al1 12.12 Wartosc¢ skalowana Al1 (patrz strona 214). 1
Skalowane Al2 12.22 Wartosc¢ skalowana Al2 (patrz strona 216). 2
Zarezerwowane 3
W. zad. 1 mag. 03.05 W. zad. 1 mag. kom. A (patrz strona 185). 4
kom. A
W. zad. 2 mag. 03.06 W. zad. 2 mag. kom. A (patrz strona 185). 5
kom. A
Zarezerwowane 6..7
W. zad. EFB 1 03.09 Wartosc¢ zadana EFB 1 (patrz strona 185). 8
W. zad. EFB 2 03.10 Wartosc¢ zadana EFB 2 (patrz strona 185). 9
Zarezerwowane 10...14
Potencjometr 22.80 Akt. w. zad. potencj. silnika (wyjscie potencjometru sil- | 15
silnika nika).
PID 40.01 PID procesu: akt.wart. wyj. (wyjscie regulatora PID pro- | 16
cesu).
Wejscie 11.38 Wej. czest. 1: wart. akt. (gdy wejscie DI5 jest uzywane | 17
czestotliwosciowe | jako wejscie czestotliwosciowe).
Panel sterowania Warto$¢ zadana panelu (03.01 Warto$¢ zadana z panelu, 18
(zapisana warto$¢ | patrz strona 7185) zapisana przez system sterowania dla loka-
zadana) lizacji, gdzie zwracane wartosci sterowania sg uzywane jako
warto$¢ zadana.
Dokument
A | @ Warto$¢ zadana ZEW1
X- X- =% - af—x—x- x Warto$¢ zadana ZEW2
— Aktywna wartos¢ zadana
—o—o—%-0- - Nieaktywna wartos¢ zadana
: »
ZEW1 -> ZEW2
Panel sterowania Warto$¢ zadana panelu (03.01 Wartos$¢ zadana z panelu, 19

(skopiowana wart.
zadana)

patrz strona 185) dla poprzedniej lokalizacji sterowania jest
uzywana, gdy lokalizacja sterowania zmienia sie, jesli warto-
$ci zadane dla dwoch lokalizacji sg tego samego typu (np.
czestotliwos$¢/predkosé/moment/PID). W przeciwnym razie
aktualny sygnat jest uzywany jako nowa warto$¢ zadana.

Dokument

® Warto$¢ zadana ZEW1
X Warto$¢ zadana ZEW2
— Aktywna warto$¢ zadana
- Nieaktywna warto$¢ zadana

T
ZEW1 -> ZEW2

Inny

Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 178).
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2219  W. zad. pred. 2 Wybiera zrédto wartosci zadanej predkosci 2 ZEW2. Zero
Zew2 Dostepne opcje i wykres wyboru zrodta warto$ci zawiera opis
parametru 22.18 W. zad. pred. 1 Zew?2.
22.20  Funkcja pred. Zew2 | Wybiera funkcje matematyczng realizowang pomigdzy zré- Warto$c¢
dtami wartosci zadanej wybranymi za pomocg parametrow zadana 1
22.18 W. zad. pred. 1 Zew2i 22.19 W. zad. pred. 2 Zew?2.
Patrz wykres przy parametrze 22.18 W. zad. pred. 1 Zew?2.
Warto$¢ zadana 1 Sygnat wybrany za pomoca parametru W. zad. pred. 1 Zew2 |0
jest uzywany jako warto$¢ zadana predkosci 1 (nie jest stoso-
wana zadna funkcja).
Dodaj (w. zad. 1 + | Suma zrdédet wartos$ci zadanej jest uzywana jako warto$¢ 1
w. zad. 2) zadana predkosci 1.
Odejmij (w. zad. 1 - | Réznica (22.11 W. zad. pred. 1 Zew1 —22.12 W. zad. pred. 2 | 2
w. zad. 2) ZewT) zrédet wartosci zadanej jest uzywana jako warto$¢
zadana predkosci 1.
Pomnoéz (w. zad. 1 | lloczyn zrédet warto$ci zadanej jest uzywany jako warto$é 3
x w. zad. 2) zadana predkosci 1.
Minimum (w. zad. 1, | Zrédto o mniejszej wartoséci zadanej jest uzywane jako war- | 4
w. zad. 2) to$¢ zadana predkosci 1.
Maksimum (w. zad. | Zrédto o wiekszej wartosci zadanej jest uzywane jako warto$é | 5
1, w. zad. 2) zadana predkosci 1.
22.21  Funkcja statej Okresla sposéb wyboru predkosci statych oraz to, czy sygnat | 0b0001
predkosci kierunku obrotu jest uwzgledniany podczas stosowania nowej
predkosci state;.
Bit Nazwa Informacja
0 Tryb statej 1 = Spakowane: mozna wybrac¢ 7 predkosci statych, uzywajgc trzech
predkosci zrodet zdefiniowanych za pomoca parametrow 22.22, 22.23i 22.24.
0 = Oddzielone: predkosci state 1, 2 i 3 sg aktywowane oddzielnie przez
zrodta zdefiniowane odpowiednio za pomocg parametrow 22.22, 22.23i
22.24. W przypadku konfliktu priorytet ma stata predko$c¢ z najnizszym
numerem.
1 Kierunek 1 = Kierunek poczgtkowy: w celu okreslenia kierunku obrotu dla statej
wigczony predkosci znak ustawienia statej predkosci (parametry 22.26...22.32)
jest mnozony przez sygnat kierunku (do przodu: +1, do tytu: -1). Dzieki
temu przemiennik czestotliwo$ci moze mie¢ 14 predkosci statych (7 do
przodu, 7 do tytu), jesli wszystkie wartosci w parametrach 22.26...22.32
sg dodatnie.
OSTRZEZENIE: Jesli sygnat kierunku jest okreslony jako ,do
tytu” i aktywna stata predkos$¢ jest ujemna, przemiennik
czestotliwosci bedzie dziatat w kierunku do przodu.
0 = Zgodnie z parametrem: kierunek obrotu dla statej predkosci jest
okreslany znakiem ustawienia statej predkosci (parametry
22.26...22.32).
2...15 |Zarezerwowane

0b0000...0001b

Stowo konfiguracji statej predkosci.
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22.22  Wybor statej Kiedy bit 0 parametru 22.21 Funkcja statej predkosci przyj- DI3
predko$ci 1 muje warto$¢ 0 (Osobne), wybiera zrodito aktywujace statg
predkos¢ 1.
Kiedy bit 0 parametru 22.21 Funkcja statej predko$ci przyj-
muje warto$¢ 1 (Spakowane), ten parametr i parametry 22.23
Wybér statej predkosci 2 i 22.24 Wybor statej predkosci 3
wybierajg trzy zrodta, ktorych stany aktywuja state predkosci
w nastepujgcy sposob:
Zrédio Zrédto Zrédto
e, | aetnioware, | paetniowae, | Preckose saa aktyuna
22.22 22.23 22.24
0 0 0 Brak
1 0 0 Predkos¢ stata 1
0 1 0 Predko$¢ stata 2
1 1 0 Predkos$¢ stata 3
0 0 1 Predkos$¢ stata 4
1 0 1 Predko$¢ stata 5
0 1 1 Predkos$¢ stata 6
1 1 1 Predkos$¢ stata 7
Zawsze wylgczone | Zawsze wylgczone. 0
Zawsze wigczone Zawsze wigczone. 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 2). |4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 5). | 7
Zarezerwowane 8...17
Funkcja czasowa 1 | Bit 0 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 18
Funkcja czasowa 2 | Bit 1 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 19
Funkcja czasowa 3 | Bit 2 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 20
Zarezerwowane 21...23
Nadzér 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 24
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 25
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 26
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 178). -
22.23  Wybor statej Kiedy bit 0 parametru 22.21 Funkcja statej predkosci przyj- Dl4
predkosci 2 muje warto$¢ 0 (Osobne), wybiera zrédto aktywujgce statg

predkos¢ 2.

Kiedy bit 0 parametru 22.21 Funkcja statej predko$ci przyj-
muje warto$¢ 1 (Spakowane), ten parametr i parametry 22.22
Wybor statej predkosci 1i 22.24 Wybér statej predkosci 3
wybierajg trzy zrodta, ktére sg uzywane do aktywowania sta-
tych predkosci. Patrz tabela w opisie parametru 22.22 Wyboér
statej predkosci 1.

Dostepne opcje zawiera opis parametru 22.22 Wybor statej
predkosci 1.
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22.24  Wybor statej Kiedy bit 0 parametru 22.21 Funkcja statej predkosci przyj- Zawsze
predkosci 3 muje wartos¢ 0 (Osobne), wybiera zrodio aktywujgce statg wytgczone
predkosé 3.
Kiedy bit 0 parametru 22.21 Funkcja statej predkosci przyj-
muje wartos¢ 1 (Spakowane), ten parametr i parametry 22.22
Wybor statej predkosci 1 22.23 Wyb6r statej predkosci 2
wybierajg trzy zrodta, ktére sg uzywane do aktywowania sta-
tych predkosci. Patrz tabela w opisie parametru 22.22 Wybor
statej predkosci 1.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 22.22 Wybor statej
predkosci 1.
22.26  Predko$c¢ stata 1 Definiuje predkos¢ statg 1 (predkos$¢, z jaka bedzie obracat 300,00 obr./min
sie silnik po wybraniu predkosci statej 1).
-30000,00... Predkos$¢ stata 1. Patrz
30000,00 obr./min parametr
46.01
22.27  Predko$c¢ stata 2 Definiuje predko$¢ statg 2. 600,00 obr./min
-30000,00... Predkos¢ stata 2. Patrz
30000,00 obr./min parametr
46.01
22.28  Predko$c stata 3 Definiuje predkos¢ statg 3. 900,00 obr./min
-30000,00... Predkos$¢ stata 3. Patrz
30000,00 obr./min parametr
46.01
22.29  Predko$c stata 4 Definiuje predkos¢ statg 4. 1200,00 obr./min
-30000,00... Predkos$¢ stata 4. Patrz
30000,00 obr./min parametr
46.01
22.30  Predko$c¢ stata 5 Definiuje predkos¢ statg 5. 1500,00 obr./min
-30000,00... Predko$¢ stata 5. Patrz
30000,00 obr./min parametr
46.01
22.31  Predko$c¢ stata 6 Definiuje predko$¢ statg 6. 2400,00 obr./min
-30000,00... Predko$¢ stata 6. Patrz
30000,00 obr./min parametr
46.01
22.32  Predko$c stata 7 Definiuje predko$¢ statg 7. 3000,00 obr./min
-30000,00... Predkos$¢ stata 7. Patrz
30000,00 obr./min parametr
46.01
22.41  Bezpieczna w. zad. | Definiuje warto$¢ zadang bezpiecznej predkosci uzywang z | 0,00 obr./min
predk. funkcjami nadzoru, takimi jak:
* 12.03 Funkcja nadzoru Al
* 49.05 Reakcja na utrate komunik.
* 50.02 FBA A: funkcja utr. komun..
-30000,00... Warto$¢ zadana bezpiecznej predkosci. Patrz
30000,00 obr./min parametr

46.01
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22.42  W. zad. biegu Definiuje warto$¢ zadang predkosci dla funkcji biegu préb- 0,00 obr./min
prébnego 1 nego 1. Wigcej informacji na temat biegu prébnego znajduje
sie na stronie 7150.
-30000,00... Warto$¢ zadana predkosci dla funkcji biegu prébnego 1. Patrz
30000,00 obr./min parametr
46.01
22.43  W. zad. biegu Definiuje warto$¢ zadang predkosci dla funkgji biegu préb- 0,00 obr./min
prébnego 2 nego 2. Wiecej informacji na temat biegu prébnego znajduje
sie na stronie 150.
-30000,00... Warto$¢ zadana predkosci dla funkcji biegu probnego 2. Patrz
30000,00 obr./min parametr
46.01
22.51  Funkcja predk. Wigczalwytgcza funkcje predkosci krytycznych. Okresla réw- | 0000b
krytycznej niez, czy zdefiniowane zakresy obowigzujg w obu kierunkach
obracania.
Warto réwniez zapoznacé sie z sekcja Predkosci/czestotliwo-
Sci krytyczne (na str. 123).
Bit Nazwa Informacja
0 Wiaczone 1 = Wigczone: predkosci krytyczne aktywne.
0 = Wytaczone: predkosci krytyczne nieaktywne.
1 Tryb znaku 1 = Stosowanie znakéw: znaki parametréw 22.52...22.57 sg brane pod
uwage.
0 = Bezwzgledne: parametry 22.52...22.57 sg obstugiwane jako
warto$ci bezwzgledne. Kazdy zakres obowigzuje w obu kierunkach
obrotéw.
2...15 |Zarezerwowane
0000b...0011b Stowo konfiguracji predkosci krytycznych. 1=1
22.52  Predko$c¢ krytyczna | Definiuje dolny limit zakresu predkosci krytycznej 1. 0,00 obr./min
1 niska Uwaga: Ta warto$¢ musi by¢ mniejsza lub réwna wartosci
22.53 Predkosc krytyczna 1 wys..
-30000,00... Dolny limit predkosci krytycznej 1. Patrz
30000,00 obr./min parametr
46.01
22.53  Predko$c¢ krytyczna | Definiuje gorny limit zakresu predkosci krytycznej 1. 0,00 obr./min
1 wys. Uwaga: Ta warto$¢ musi by¢ wieksza lub réwna warto$ci
22.52 Predkos$c krytyczna 1 niska.
-30000,00... Gorny limit predkosci krytycznej 1. Patrz
30000,00 obr./min parametr
46.01
22.54  Predko$c¢ krytyczna | Definiuje dolny limit zakresu predkosci krytycznej 2. 0,00 obr./min
2 niska Uwaga: Ta warto$é musi byé mniejsza lub réwna wartosci
22.55 Predkos$c krytyczna 2 wys..
-30000,00... Dolny limit predkosci krytycznej 2. Patrz
30000,00 obr./min parametr
46.01
22.55  Predko$c¢ krytyczna | Definiuje gérny limit zakresu predkosci krytycznej 2. 0,00 obr./min
2 wys. Uwaga: Ta warto$¢ musi by¢ wieksza lub réwna wartosci
22.54 Predkosc krytyczna 2 niska.
-30000,00... Gorny limit predkosci krytycznej 2. Patrz
30000,00 obr./min parametr

46.01
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22.56  Predkosc krytyczna | Definiuje dolny limit zakresu predkos$ci krytycznej 3. 0,00 obr./min
3 niska Uwaga: Ta warto$¢ musi by¢ mniejsza lub réwna wartosci
22.57 Predkosc krytyczna 3 wys..
-30000,00... Dolny limit predkosci krytycznej 3. Patrz
30000,00 obr./min parametr
46.01
22.57  Predko$c¢ krytyczna | Definiuje gérny limit zakresu predkosci krytycznej 3. 0,00 obr./min
3 wys. Uwaga: Ta warto$¢ musi by¢ wieksza lub réwna warto$ci
22.56 PredkosSc krytyczna 3 niska.
-30000,00... Gorny limit predkosci krytycznej 3. Patrz
30000,00 obr./min parametr
46.01
22.71  Funkcja potencjom. | Aktywuje i wybiera tryb potencjometru silnika. Nieaktywne
silnika Patrz sekcja Zatrzymanie z kompensacja predkosci (str. 154).
Nieaktywne Potencjometr silnika jest nieaktywny i jego warto$¢ jest usta- | 0
wiona na 0.
Wigczone Po aktywacji potencjometr silnika przyjmuje najpierw wartosé | 1
(inicjowanie przy zdefiniowang w parametrze 22.72 Wart. pocz. potenc;.
zatrzymaniu silnika. Warto$¢ mozna nastepnie zmieni¢ za pomocg zrédet
/witaczeniu zwigkszajacych i zmniejszajgcych wartos¢ zdefiniowanych
zasilania) parametrami 22.73 Zrodfo gorne potenc. silnika i 22.74
Zrodfo dolne potencj. silnika.
Zatrzymanie lub wytgczenie i wigczenie zasilania przemien-
nika czestotliwos$ci spowoduje zresetowanie potencjometru
silnika do wartosci poczatkowej (22.72).
Wiaczone (zawsze | Jak w opcji Wigczone (inicjowanie przy zatrzymaniu /wigcze- | 2
wznawiaj) niu zasilania), ale warto$¢ potencjometru silnika zostaje
zachowana po przeprowadzeniu ponownego zasilenia prze-
miennika.
Wigczony Gdy wybrane jest inne zrédto wartosci zadanej, warto$¢ 3
z inicjowaniem do potencjometru silnika jest okreslana na podstawie tej warto$ci
wart. akt. zadanej. Po zwréceniu wartosci zadanej ze zrédta do poten-
cjometru silnika jego warto$¢ mozna zmieni¢ ponownie za
pomoca zrédet zwiekszajgcych i zmniejszajgcych wartosé
(zdefiniowanych w parametrach 22.73i 22.74).
22.72  Wart. pocz. potencj. | Definiuje warto$¢ poczatkowa (punkt startowy) dla potencjo- | 0,00
silnika metru silnika. Patrz opcje parametru 22.71 Funkcja
potencjom. silnika.
-32768,00... Warto$¢ poczatkowa dla potencjometru silnika. 1=1
32767,00
22.73  Zrédio gérne Wybiera zrodto sygnatu zwiekszenia wartosci potencjometru | Nieuzywany
potencj. silnika silnika.
0 = Bez zmiany.
1 = Zwiekszenie wartosci potencjometru silnika. (Jesli wia-
czone sg oba zrodta zwigkszajgce i zmniejszajace wartosc¢,
warto$¢ potencjometru nie zmieni sie).
Uwaga: Parametry Zrddto gérne potengj. silnika i Zrodto
dolne potencj. silnika sterujg predkoscig lub czestotliwoscia
w zakresie od zera do maksymalnej predkosci lub czestotli-
wosci. Kierunek obrotu mozna zmienia¢ przy uzyciu parame-
tru 20.04 Zrodfo we2 Zew1. Patrz ilustracja w sekcji
Potencjometr silnika na str. 135.
Nieuzywany 0 0
Nieuzywany 1. 1
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DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 0). | 2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). | 3
DI3 Wejécie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejécie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3). | 5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (70.02 Stan DI po opéznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po opéznieniach, bit 5). |7
Zarezerwowane 8...17
Funkcja czasowa 1 | Bit 0 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 18
Funkcja czasowa 2 | Bit 1 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 19
Funkcja czasowa 3 | Bit 2 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 20
Zarezerwowane 21...23
Nadzér 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 24
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 25
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 26
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 178). -
22.74  Zrédfo dolne Wybiera zrodto sygnatu zmniejszenia warto$ci potencjometru | Nieuzywany
potencj. silnika silnika.
0 = Bez zmiany.
1 = Zmniejszenie wartosci potencjometru silnika. (Jesli wia-
czone s3 oba zrodta zwigekszajgce i zmniejszajace wartosc¢,
warto$¢ potencjometru nie zmieni sie).
Uwaga: Parametry Zrddto gérne potengj. silnika i Zrédto
dolne potencj. silnika sterujg predkoscig lub czestotliwoscig
w zakresie od zera do maksymalnej predkosci lub czestotli-
wosci. Kierunek obrotu mozna zmienia¢ przy uzyciu parame-
tru 20.04 Zrodto we2 Zew1. Patrz ilustracja w sekcji
Potencjometr silnika na str. 135.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 22.73 Zrédfo goérne
potencj. silnika.
22.75 Czas rampy Definiuje szybko$¢ zmiany warto$ci potencjometru silnika. 40,0 s
potencj. silnika Ten parametr okresla czas wymagany przez potencjometr sil-
nika do zmiany z warto$ci minimalnej (22.76) do maksymal-
nej (22.77). Ta sama szybko$¢ zmiany dotyczy obu
kierunkow.
0,0...3600,0 s Czas zmiany potencjometru silnika. 10=1s
22.76  Warto$c¢ min. Definiuje minimalng warto$¢ potencjometru silnika. -50.00
potencj. silnika Uwaga: Jesli uzywany jest tryb wektorowy sterowania,
nalezy zmieni¢ warto$¢ tego parametru.
-32768,00... Minimalna warto$¢ potencjometru silnika. 1=1
32767,00
22.77  Wart. maks potencj. | Definiuje maksymalng warto$¢ potencjometru silnika. 50,00
silnika Uwaga: Jesli uzywany jest tryb wektorowy sterowania,
nalezy zmieni¢ warto$¢ tego parametru.
-32768,00... Maksymalna warto$¢ potencjometru silnika. 1=1
32767,00
22.80 Akt w. zad. potencj. | Wyjscie funkcji potencjometru silnika. (Potencjometr silnika -
silnika jest konfigurowany za pomocg parametrow 22.71...22.74).
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-32768,00... Warto$¢ potencjometru silnika. 1=1

32767,00
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22.86 Akt wart. zad. Wyswietla warto$¢ zadang predkosci (ZEW1 lub ZEW2), -
predkosci 6 ktora zostata wybrana za pomocg parametru 19.71 Wybér
Zew1/Zew?2. Patrz wykres 22.11 W. zad. pred. 1 Zew1 lub
schemat fancucha sterowania na stronie 552.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,00... Warto$¢ zadana predkosci po zastosowaniu wartosci doda- | Patrz
30000,00 obr./min | wanej 2. parametr
46.01
22.87 Akt wart. zad. Wyswietla warto$¢ zadang predkosci przed zastosowaniem | -
predkosci 7 predkosci krytycznych. Patrz schemat tancucha sterowania
na stronie 553.
Warto$¢ jest otrzymywana z parametru 22.86 Akt. wart. zad.
predkosct 6, chyba ze zostanie zastgpiona przez:
dowolng statg predkosé,
+ warto$¢ zadang biegu prébnego,
» wartos$¢ zadang sterowanie przez sie¢
» warto$¢ zadang panelu sterowania,
warto$¢ zadang bezpiecznej predkosci.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,00... Warto$¢ zadana predkosé przed zastosowaniem predkosci Patrz
30000,00 obr./min | krytycznych. parametr
46.01
23 Rampa wart. zad. Ustawienia rampy warto$ci zadanej predkosci (programowa-
predkosci nie czasu przyspieszania i zwalniania przemiennika czestotli-
WOSCi).
Patrz schemat fancucha sterowania na stronie 554.
23.01  W.zad.predkosci Wyswietla uzytag warto$¢ zadang predkosci (w obr./min) przed | -
przed ramp. wejsciem w funkcje okreslania rampy i ksztattu. Patrz sche-
mat taricucha sterowania na stronie 554.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,00... Warto$¢ zadana predkosci przed okresleniem rampy i Patrz
30000,00 obr./min ksztattu. parametr
46.01
23.02  W. zad. predkosci | WySwietla warto$¢ zadang predkosci po okresleniu rampy i -
po ramp. ksztattu w obr./min. Patrz schemat taricucha sterowania na
stronie 554.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,00... Warto$¢ zadana predkosci po okresleniu rampy i ksztattu. Patrz
30000,00 obr./min parametr
46.01
23.11  Wyb6r zestawu Wybiera zrédto przetgczania migdzy dwoma zestawami cza- | DI5
ramp sOw przyspieszania/zwalniania zdefiniowanymi przez para-
metry 23.12...23.15.
0 = Czas przyspieszenia 1 i czas zwalniania 1 sg aktywne
1 = Czas przyspieszenia 2 i czas zwalniania 2 sg aktywne
Czasprzysp./zwaln. | 0 0
1
Czasprzysp./zwaln. | 1 1
2
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 2). |4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 3). |5
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DI5

Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 4).

6

DI6

Wejscie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 5).

7

Zarezerwowane

8..17

FBAA

Tylko dla profiléw Transparent16 i Transparent32. Bit 10
stowa sterowania DCU odebrany przy uzyciu adaptera magi-
strali komunikacyjnej A.

18

Zarezerwowane

19

EFB DCU CW bit
10

Tylko dla profilu DCU. Bit 10 stowa sterowania DCU odebrany
przy uzyciu interfejsu wbudowanej magistrali komunikacyjne;j.

20

Inny [bit]

Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 178).

23.12

Czas
przyspieszania 1

Definiuje czas przyspieszania 1 jako czas wymagany, aby
predkos¢ zmienita warto$¢ od zera do predkosci okreslonej
za pomocg parametru 46.01 Skalowanie predkos$ci (nie do
parametru 30.72 Maks. predko$c).

Jesli wartos¢ zadana predkosci zwigksza sig szybciej niz
ustawiony wspétczynnik przyspieszenia, predkosc silnika
bedzie podgza¢ za wspoétczynnikiem przyspieszenia.

Jesli wartos¢ zadana predkosci zwigksza sig wolniej niz usta-
wiony wspotczynnik przyspieszenia, predkos$¢ silnika bedzie
podazac¢ za wartoscig zadang.

Jesli ustawiono zbyt krétki czas przyspieszania, przemiennik
czestotliwos$ci automatycznie wydtuzy przyspieszenie, aby nie
przekroczy¢ limitbw momentu przemiennika czestotliwosci.

20.000 s

0,000...1800,000 s

Czas przyspieszania 1.

10=1s

23.13

Czas zwalniania 1

Definiuje czas zwalniania 1 jako czas wymagany, aby pred-
ko$¢ zmienita warto$¢ od predkosci okreslonej za pomoca
parametru 46.01 Skalowanie predko$ci (nie do parametru
30.12 Maks. predkos¢) do zera.

Jesli warto$¢ zadana predkos$ci zmniejsza sie wolniej niz
ustawiony wspotczynnik zwalniania, predkos¢ silnika bedzie
podazac¢ za wartoscig zadang.

Jesli wartos$¢ zadana zmienia sie szybciej niz ustawiony
wspotczynnik zwalniania, predkosc¢ silnika bedzie podgzac za
wspotczynnikiem zwalniania.

Jesli ustawiono zbyt niski wspétczynnik zwalniania, przemien-
nik czestotliwosci automatycznie wydtuzy zwalnianie, aby nie
zostaty przekroczone limity momentu przemiennika czestotli-
wosci (i nie zostato przekroczone bezpieczne napigcie tgcza
DC). Jesli istniejg jakiekolwiek watpliwosci dotyczace zbyt
krétkiego czasu zwalniania, nalezy upewnic sie, czy wia-
czona jest kontrola przepie¢ DC (parametr 30.30 Kontrola
nad przepigciem).

Uwaga: Jesli krétki czas zwalniania jest wymagany przez
aplikacje o duzej bezwtadnosci, przemiennik czestotliwosci
powinien by¢ wyposazony w takie elementy hamowania jak
czoper hamowania i rezystor hamowania.

20.000s

0,000...1800,000 s

Czas zwalniania 1.

10=1s

23.14

Czas
przyspieszania 2

Definiuje czas przyspieszania 2. Patrz parametr 23.12 Czas
przyspieszania 1.

60,000 s

0,000...1800,000 s

Czas przyspieszania 2.

10=1s

23.15

Czas zwalniania 2

Definiuje czas zwalniania 2. Patrz parametr 23.13 Czas
zwalniania 1.

60,000 s

0,000...1800,000 s

Czas zwalniania 2.

10=1s
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23.20 Czas przysp. dla Definiuje czas przyspieszania dla funkcji biegu prébnego, tzn. | 60,000 s
biegu prob. czas wymagany, aby predko$¢ zmienita warto$¢ od zera do
predkosci okreslonej za pomocg parametru 46.01 Skalowanie
predko$ci.
Patrz sekcja Ustawienia i diagnostyka (str. 150).
0,000...1800,000 s | Czas przyspieszania na potrzeby biegu prébnego. 10=1s
23.21  Czas zwaln. dla Definiuje czas zwalniania dla funkcji biegu prébnego, tzn. 60,000 s
biegu prob. czas wymagany, aby predko$¢ zmienita warto$¢ od predkosci
okreslonej za pomocg parametru 46.01 Skalowanie predko$ci
do zera.
Patrz sekcja Ustawienia i diagnostyka (str. 150).
0,000...1800,000 s | Czas zwalniania dla biegu prébnego. 10=1s
23.23  Czas zatrz. Definiuje czas, w ktérym przemiennik czestotliwosci zostaje | 3,000 s
awaryjnego zatrzymany po aktywacji zatrzymania awaryjnego Off3 (tzn.

czas wymagany, aby predko$¢ zmienita warto$¢ od predkosci

okreslonej za pomocg parametru 46.01 Skalowanie predko$ci

lub 46.02 Skalowanie czestotliwo$ci do zera). Tryb zatrzyma-
nia awaryjnego oraz zrédto aktywacji sg wybierane odpo-
wiednio za pomocg parametrow 21.04 Tryb zatrzymania
awaryjnego i 21.05 Zrédio zatrzymania awar.. Zatrzymanie
awaryjne mozna réwniez aktywowaé przez magistralg komu-
nikacyjna.

Uwaga:

» Zatrzymanie awaryjne Off1 wykorzystuje standardowg
rampe zwalniania zdefiniowang przez parametry
23.11...23.15.

» Ta sama warto$¢ parametru jest uzywana réwniez w trybie
sterowania czestotliwoscig (parametry rampy
28.71...28.75).

0,000...1800,000 s | Czas zwalniania dla zatrzymania awaryjnego Off3. 10=1s
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23.28

Zmienne
nachylenie wt.

Aktywuje funkcje zmiennego nachylenia, ktéra kontroluje
nachylenie rampy predkos$ci podczas zmiany wartosci zada-
nej predkosci. Pozwala to na wygenerowanie stale zmien-
nego wskaznika rampy zamiast generowania dwéch
standardowych ramp, ktére sg zazwyczaj dostepne.

Jesli odstep aktualizacji sygnatu z zewnetrznego systemu
sterujgcego oraz wspotczynnik zmiennego nachylenia (23.29
Wskaznik zmiennego nachyl.) sg rowne, warto$¢ zadana
predkosci (23.02 W. zad. predko$ci po ramp.) jest linig prosta.

Warto$¢ zadana predkosci

A

Warto$¢ zadana
predkosci

LA

23.02 W. zad. predkosci po ramp.

" Czas

t = odstep aktualizacji sygnatu z zewnetrznego systemu steru-
jacego

A = zmiana wartosci zadanej predkosci podczas t

Ta funkcja jest aktywna tylko przy sterowaniu zdalnym.

Wiyt.

Wyt

Zmienne nachylenie wylgczone.

Wi.

Zmienne nachylenie wigczone (niedostepne przy sterowaniu
lokalnym).

-

23.29

Wskaznik
zmiennego nachyl.

Definiuje wspotczynnik zmiany wartosci zadanej predkosci,
gdy zmienne nachylenie jest wigczone za pomocg parametru
23.28 Zmienne nachylenie wht..

W celu osiggniecia najlepszych wynikdw nalezy wprowadzi¢
w tym parametrze okres aktualizacji warto$ci zadanej.

50 ms

2...30000 ms

Wspétczynnik zmiennego nachylenia.

1=1ms
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23.32  Ksztatt rampy 1 Definiuje ksztatt ramp przyspieszania i zwalniania uzywanych | 0,000 s

z zestawem 1.

0,000 s: Rampa liniowa. Ustawienie przystosowane do sta-
fego przyspieszania lub zwalniania oraz wolnych ramp.
0,001...1000,000 s: Rampa z krzywg typu S. Rampy z
krzywa typu S idealnie nadajg sie do aplikacji zwigzanych

z podnoszeniem. Krzywa typu S sktada si¢ z symetrycznych
krzywych na obu koncach rampy oraz czesci liniowej
posrodku.

Przyspieszenie:

Rampa liniowa:

23.32=0s
Warto$¢ zadana
A
Rampa liniowa:
23.32=0s
Rampa z krzywa typu S:
23.32>0s
Rampa z krzywa typu S:
/ 23.32>0s
“Czas

Zwalnianie:

Warto$¢ zadana
A Rampa z krzywag typu
t - S

23.32>0s

Rampa liniowa:
23.32=0s
Rampa z krzywa

typu S:
2382>0s
Rampa liniowa:
23.32=0 s\
Czas

0,000...1800,000 s | Ksztatt rampy na poczatku i koncu zwalniania i przyspiesza- [10=1s
nia.

23.33  Ksztatt rampy 2 Definiuje ksztatt ramp przyspieszania i zwalniania uzywanych | 0,000 s
z zestawem 2. Patrz parametr 23.32 Ksztatt rampy 1.

0,000...1800,000 s | Ksztatt rampy na poczatku i koncu zwalniania i przyspiesza- [10=1s
nia.
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24 Warunkowa w. zad. Obliczenia btedu predkosci; konfiguracja sterowania oknem
predkosci btedu predkosci; krok btedu predkosci.
Patrz schemat faficucha sterowania na stronie 555.
24.01  Uzyta wart. zad. Wyswietla warto$é zadang predkosc¢ z okreslong rampg i sko- | -
predkosci rygowang (przed obliczeniem btedu predkosci). Patrz sche-
mat tafncucha sterowania na stronie 555.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,00... Warto$¢ zadana predkosci uzywana do obliczen btedu pred- | Patrz
30000,00 obr./min kosci. parametr
46.01
24.02  Uzyte sprz. zwr. od | Wyswietla sprzezenie zwrotne predkos$ci uzywane do obli- -
predkosci czen btedu predkosci. Patrz schemat fancucha sterowania na
stronie 555.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,00... Sprzezenie zwrotne predkosci uzywane do obliczen btedu Patrz
30000,00 obr./min predkosci. parametr
46.01
24.03  Filtrowany btad Wyswietla filtrowany btad predkosci. Patrz schemat tancucha | -
predkosci sterowania na stronie 555.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,0... Filtrowany bfad predkosci. Patrz
30000,0 obr./min parametr
46.01
24.04  Odwrocony bfad Wyswietla odwrécony (niefiltrowany) biad predkosci. Patrz -
predkosci schemat tancucha sterowania na stronie 555.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,0... Odwrdécony btad predkosci. Patrz
30000,0 obr./min parametr
46.01
24.11  Korekcja predkosci | Definiuje korekcje wartosci zadanej predkosci, tzn. warto$¢ 0,00 obr./min
dodawang do istniejacej wartosci zadanej pomiedzy rampg i
ograniczeniem. Jest to przydatne do dostrojenia predkosci
w razie potrzeby, na przyktad aby dostosowac¢ ciggnienie
pomigdzy sekcjami maszyny papierniczej.
Patrz schemat fancucha sterowania na stronie 555.
-10000,00... Korekta wartosci zadanej predkosci. Patrz
10000,00 obr./min parametr
46.01
24.12  Czas filtr. bfedu Definiuje statg czasu filtru dolnoprzepustowego btedu predko- | 0 ms
predk. Sci.
Jesli uzywana warto$¢ zadana predkosci zmienia sig szybko,
ewentualne zakiécenia pomiaréw predkosci mozna odfiltro-
wac za pomocg filtru btedu predkosci. Ograniczenie falowa-
nia za pomocg tego filtru moze spowodowac problemy z
dostosowaniem kontrolera predkosci. Diuga stata czasu filtro-
wania i szybki czas przyspieszenia sg sprzeczne. Bardzo
dtugi czas filtrowania powoduje niestabilne sterowanie.
0...10000 ms Stata czasu filtrowania btedu predkosci. O = filtrowanie wyta- | 1=1ms

czone.
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25 Sterowanie Ustawienia kontrolera predkosci.
predkoscig Patrz schemat taricucha sterowania na stronie 555.
25.01  Ster. predk.: w.zad. | Wyswietla warto$ci wyjsciowe kontrolera predkosci, ktére sg | -
momentu przekazywane do kontrolera momentu. Patrz schemat tafcu-
cha sterowania na stronie 555.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600,0...1600,0% | Moment wyj$ciowy kontrolera ograniczonej predkosci. Patrz
parametr
46.03
25.02  Proporc. Definiuje proporcjonalny przyrost (K;,) wartosci kontrolera 5,00

wzmocnienie predk.

predkosci. Zbyt wysoki przyrost moze spowodowac oscylacje
predkosci. Ponizszy rysunek przedstawia wyjscie kontrolera
predkosci po wystgpieniu kroku btedu, gdy btad pozostaje
staty.

%A Przyrost=K, =1
T, = czas cal?(owama =0
Tp= czas roézniczkowania = 0

Wartos$¢ btedu

Wyjscie kontrolera

I
Wyjscie I e = warto$é bledu
kontrolera = [
Kpxe
1 >
Czas
Jesli przyrost jest ustawiony na 1, 10% zmiana w wartosci
btedu (warto$¢ zadana — warto$¢ aktualna) powoduje zmiang
wyjécia kontrolera predkosci o 10%, tzn. warto$¢ wyjéciowa
to wejscie x przyrost.
0,00...250,00 Proporcjonalny przyrost dla kontrolera predkosci. 100 =1
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25.03 Czas catkowania

predko$ci

%

Definiuje czas catkowania kontrolera predkosci. Czas catko-
wania definiuje wspofczynnik, wedtug ktérego wyjscie kontro-
lera zmienia sig, gdy warto$¢ btedu jest stata, proporcjonalny
przyrost kontrolera predkosci wynosi 1. Im krétszy czas cat-
kowania, tym szybciej poprawiana jest ciggta warto$¢ btedu.
Ta stata czasowa musi by¢ ustawiona w tym samym rzedzie
wielkosci co stata czasowa (czas reakcji) sterowanego sys-
temu mechanicznego. Niedopetnienie tego warunku moze
spowodowac niestabilno$¢ systemu.

Ustawienie czasu catkowania na zero wytgcza czes$¢ catku-
jaca kontrolera. Jest to przydatne podczas dostrajania przyro-
stu proporcjonalnego. Najpierw nalezy dostosowac¢ przyrost
proporcjonalny, a nastepnie przywrdci¢ czas catkowania.
System zabezpieczajacy przed nadmiernym wzrostem
zatrzymuje modut catkujgcy (ktéry catkuje do wartosci 100%),
jesli wyjscie kontrolera jest ograniczone.

Ponizszy rysunek przedstawia wyjscie kontrolera predkosci

po wystgpieniu kroku btedu, gdy btad pozostaje staty.

Wyijscie kontrolera
Przyrost = K, =1

1 >

— Czas
T

250s

T, = czas calf(owania >0
Tp= czas rozniczkowania = 0

e = warto$¢ btedu

0,00...1000,00 s

| Czas catkowania dla kontrolera predkosci.

10=1s




Parametry 269

Nr

Nazwal/wartos¢

Opis

Dom/EkwM
K16

25.04

Czas rézniczk.
predkosci

Ae
K, x Tph X —
P D TS

Definiuje czas rézniczkowania kontrolera predkosci. Operacja
rézniczkowania zwieksza warto$¢ wyjsciowa kontrolera, jesli
warto$¢ btedu zmienia sie. Im dluzszy czas rézniczkowania,
tym bardziej zwiekszana jest warto$¢ wyjsciowa kontrolera
predkosci podczas zmiany. Jesli czas rézniczkowania jest
ustawiony na zero, kontroler dziata jako regulator PI. W prze-
ciwnym razie dziata jako regulator PID. Rézniczkowanie spra-
wia, ze kontroler lepiej reaguje na zakiocenia. W prostych
aplikacjach czas rézniczkowania nie jest zwykle wymagany i
nalezy pozostawi¢ warto$¢ zero.

Rézniczkowanie btedu predkosci musi by¢ filtrowane za
pomoca filtru dolnoprzepustowego, aby wyeliminowa¢ zakté-
cenia.

Ponizszy rysunek przedstawia wyjscie kontrolera predkosci
po wystgpieniu kroku btedu, gdy btad pozostaje staty.

% A

Wyjscie kontrolera

Kpxe

’ Warto$¢ btedu

Kpxe e = wartos¢ btedu

»

T, Czas

Przyrost = K, = 1

T, = czas catkowania > 0

Tp= czas rézniczkowania > 0

Ts= okres czasu prébkowania = 250 ps

Ae = zmiana warto$ci btedu pomigdzy dwoma prébkami

0,000 s

0,000...10,000 s

Czas rézniczkowania dla kontrolera predkosci.

1000=1s

25.05

Czas filtru
rézniczkowania

Definiuje statg czasu filtrowania rézniczkowania. Patrz para-
metr 25.04 Czas rézniczk. predkosci.

8 ms

0...10000 ms

Stata czasu filtrowania rézniczkowania.

1=1ms
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25.06

Czas réznicz.
komp.przysp.

Definiuje czas rézniczkowania dla kompensacji przyspiesza-
nia/zwalniania. W celu kompensacji obcigzenia o duzej bez-
wiadno$ci podczas przyspieszania rézniczka wartosci
zadanej jest dodawana do wyjscia kontrolera predkosci.
Zasada dziatania operacji rozniczkowania jest opisana

w parametrze 25.04 Czas rézniczk. predkosci.

Uwaga: Zwykle ten parametr nalezy ustawi¢ na warto$¢
pomiedzy 50% i 100% sumy statych czaséw mechanicznych
silnika i napedzanej maszyny.

Ponizszy rysunek przedstawia odpowiedzi predkosci, gdy
obcigzenie o wysokiej bezwtadnosci przyspiesza wedtug
rampy.

Brak kompensacji przyspieszania:

A

Warto$¢ zadana
~ predkosci
—— Aktualna predko$¢

»

>
Czas

Kompensacja przyspieszania:

A

Warto$¢ zadana
— predkosci

—— Aktualna predko$c¢

»

»
Czas

0,00s

0,00...1000,00 s

Czas rozniczkowania kompensacji przyspieszania.

10=1s

25.07

Czas filtr. komp.
przysp

Definiuje statg czasu filtrowania kompensacji przyspieszania
lub zwalniania. Patrz parametry 25.04 Czas rézniczk.
predkosci i 25.06 Czas réznicz. komp.przysp..

8,0 ms

0,0...1000,0 ms

Czas filtrowania kompensacji przyspieszania/zwalniania.

1=1ms

25.15

Wzmoc. prop. stopu
bezp.

Definiuje proporcjonalny przyrost dla kontrolera predkosci,
gdy aktywne jest zatrzymanie awaryjne. Patrz parametr 25.02
Proporc. wzmocnienie predk..

10,00

1,00...250,00

Przyrost proporcjonalny dla zatrzymania awaryjnego.

100 =1
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25.33

Autostrojenie reg.
predk.

Aktywuje (lub wybiera zrédto, ktére aktywuje) funkcje auto-
matycznego dostrajania kontrolera predko$ci. Patrz sekcja
Autodostrajanie kontrolera predkosci (str. 124).

Funkcja automatycznego dostrajania automatycznie ustawia

parametry 25.02 Proporc. wzmocnienie predk., 25.03 Czas

catkowania predko$ci i 25.37 Mechaniczna stata czas..

Czynnosci wstepne dotyczace przeprowadzania procedury

automatycznego strojenia:

+ Sprawdzi¢, czy bieg identyfikacyjny silnika zostat pomysI-
nie ukonczony.

+ Sprawdzi¢, czy ustawiono limity predkosci i momentu
(grupa parametrow 30 Limity).

+ Sprawdzi¢, czy ustawiono filtrowanie sprzezenia zwrot-
nego od predkosci (grupa parametréw 90 Wybor sprzeze-
nia zwrotnego), filtrowanie btedu predkosci (24
Warunkowa w. zad. predko$ci) i predkos$¢ zerowg (21 Tryb
start/stop).

* Sprawdzi¢, czy przemiennik czestotliwosci zostat urucho-
miony i dziata w trybie sterowania predkoscia.

A nego strojenia silnik i maszyna zostang uruchomione

z zastosowaniem limitéw momentu i predkosci.

NALEZY SIE UPEWNIC, ZE WELACZENIE FUNKCJI AUTO-

MATYCZNEGO STROJENIA JEST BEZPIECZNE!

Procedure automatycznego strojenia mozna zatrzymac,

wylgczajgc przemiennik czestotliwosci.

0?1 = Aktywowanie automatycznego dostrajania kontrolera

predkosci

Uwaga: Warto$¢ 0 nie jest przywracana automatycznie

OSTRZEZENIE: Podczas procedury automatycz-

Wiyt.

Wyt

0

0

Wh.

1

1

25.34

Tryb autostr. reg.
predk.

Definiuje ustawienie wstepne sterowania dla funkcji automa-
tycznego dostrajania kontrolera predkosci. To ustawienie
wptywa na sposoéb, w jaki warto$¢ zadana momentu bedzie
reagowac na krok wartosci zadanej predkosci.

Normalny

Ptynny

Powolna, ale niezawodna odpowiedz.

Normalny

Srednie ustawienie.

Scisty

Szybka odpowiedz. W przypadku niektérych aplikacji moze
wystapi¢ zbyt wysoka warto$é przyrostu.

25.37

Mechaniczna statfa
czas.

Stata czasu mechanicznego przemiennika czestotliwosci i
maszyny okreslona przez funkcje automatycznego strojenia
kontrolera predkosci. Te warto$¢ mozna dostosowac recznie.

0,00

0,00...1000,00 s

Stata czasu mechanicznego.

100=1s

25.38

Krok momentu
autostrojenia

Definiuje dodang warto$¢ momentu uzywang przez funkcje
automatycznego strojenia.

Ta wartos¢ jest skalowana do momentu znamionowego sil-
nika.

Nalezy pamieta¢, ze moment uzywany przez funkcje automa-
tycznego strojenia moze tez zosta¢ ograniczony przez limity
momentu (w grupie parametréw 30 Limity) i moment znamio-
nowy silnika.

10,00

0,00...100,00%

Krok momentu automatycznego strojenia.

100 =1%
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25.39  Krok predkosci Definiuje warto$¢ predkosci dodawang do predkosci poczat- | 10,00
autostrojenia kowej procedury automatycznego strojenia. Predko$¢ poczat-
kowa (predkos$¢ uzywana, gdy automatyczne strojenie jest
aktywowane) oraz warto$¢ tego parametru to obliczona mak-
symalna predko$¢ uzywana przez procedure automatycz-
nego strojenia. Maksymalna predko$¢ moze tez zostaé
ograniczona przez limity predkosci (w grupie parametrow 30
Limity) i predko$¢ znamionowa silnika.
Ta warto$¢ jest skalowana do predkosci znamionowe;j silnika.
Uwaga: Silnik nieznacznie przekroczy obliczong maksy-
malng predkos¢ pod koniec kazdego etapu przyspieszania.
0,00...100,00% Krok predkosci automatycznego strojenia. 100 =1%
25.40 Czasy powtérz Okresla liczbe cyklow przyspieszania/zwalniania podczas 10
autostrojenia wykonywania procedury automatycznego strojenia. Zwigk-
szenie tej wartos$ci poprawi doktadno$c¢ funkcji automatycz-
nego strojenia i pozwoli na uzycie mniejszych wartosci kroku
momentu lub predkosci.
1...10 1=1
25.53 Moment.: w. zad. Wyswietla wyj$cie czesci proporcjonalnej (P) kontrolera pred- | -
proporgcj. kosci. Patrz schemat tancucha sterowania na stronie 555.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,0... Wyijscie czesci P kontrolera predkosci. Patrz
30000,0% parametr
46.03
25.54  Moment.: w. zad. Wyswietla wyjscie czgsci catkowania (1) kontrolera predkosci. | -
catkow. Patrz schemat fafcucha sterowania na stronie 555.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,0... Wyijscie czesci | kontrolera predkosci. Patrz
30000,0% parametr
46.03
25.55 Moment.: w. zad. Wyswietla wyjscie czesci rozniczkowania (D) kontrolera pred- | -
rézniczk. kosci. Patrz schemat tancucha sterowania na stronie 555.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,0... Wyjscie czesci D kontrolera predkosci. Patrz
30000,0% parametr
46.03
25.56  Moment: kompens. | Wyswietla wyj$cie funkcji kompensacji przyspieszania. Patrz | -
przysp. schemat tancucha sterowania na stronie 555.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,0... Wyjscie funkcji kompensacji przyspieszania. Patrz
30000,0% parametr
46.03
26 tancuch wart. zad. Ustawienia fancucha wartosci zadanej momentu.
momentu Patrz schematy fafcucha sterowania na stronach 557 i 558.
26.01  Wart. zad. Wyswietla koncowg warto$¢ zadang momentu podang do -
momentu do TC kontrolera momentu (w procentach). Ta warto$¢ zadana jest
nastepnie stosowana przez rézne koricowe ograniczniki,
takie jak mocy, momentu, obcigzenia itp.
Patrz schematy fancucha sterowania na stronach 557 i 558.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600,0...1600,0% | Warto$¢ zadana momentu na potrzeby sterowania momen- | Patrz par.
tem w procentach w stosunku do momentu znamionowego 46.03

silnika (99.12).
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26.02

Uzyta wart. zad.
momentu

Wyswietla korncowa warto$¢ zadang momentu (w procentach
w stosunku do momentu znamionowego silnika) przekazy-
wang do kontrolera momentu i wystepuje po ograniczeniu
czestotliwosci, napiecia i momentu.

Patrz schemat fancucha sterowania na stronie 559.

Ten parametr jest tylko do odczytu.

-1600,0...1600,0%

Warto$¢ zadana momentu na potrzeby sterowania momen-
tem w procentach w stosunku do momentu znamionowego
silnika (99.12).

Patrz par.
46.03

26.08

Min. wart. zad.
momentu

Definiuje warto$¢ zadang minimalnego momentu. Umozliwia
lokalne ograniczenie wartosci zadanej momentu przed prze-
kazaniem go do kontrolera momentu rampy. Informacje o
bezwzglednym ograniczeniu momentu podano w opisie para-
metru 30.19 Minimalny moment 1.

-300,0%

-1000,0...0,0%

Minimalna warto$¢ zadana momentu w procentach w sto-
sunku do momentu znamionowego silnika (99.172).

Patrz par.
46.03

26.09

Maks. wart. zad.
momentu

Definiuje warto$¢ zadang maksymalnego momentu. Umozli-
wia lokalne ograniczenie wartosci zadanej momentu przed
przekazaniem go do kontrolera momentu rampy. Informacje o
bezwzglednym ograniczeniu momentu podano w opisie para-
metru 30.20 Maksymalny moment 1.

300,0%

0,0...1000,0%

Maksymalna warto$¢ zadana momentu w procentach w sto-
sunku do momentu znamionowego silnika (99.12).

Patrz par.
46.03

26.11

Zrédio wart. zad.

Wybiera zrédto wartosci zadanej momentu 1.

Zero

momentu 1 Dwa zrodta sygnatow moga zostac zdefiniowane za pomoca
tego parametru i 26.12 Zrédfo wart. zad. momentu 2. Zrédto
cyfrowe wybrane za pomocg parametru 26.714 Wybér w. zad.
momentu 1/2 moze zosta¢ uzyte do przetgczania pomiedzy
dwoma zrédtami. Do dwoch sygnatéw mozna tez zastosowac
funkcje matematyczng (26.13 Funkcja w. zad. momentu 1),
aby utworzy¢ warto$¢ odniesienia.
26.13
26.11 Warto$¢ zadana 1
0 pu—
Al — —o°
s [\ H(Z670) L
""" i o 26.14
Inny — Ll 0
[ O
T ax o T~ | <2672
26.12 !
0 —
Al —
g | N\ H(26.77)
Inny —
Zero Brak.

Al1 skalowane

12.12 Warto$¢ skalowana Al1 (patrz strona 214).

Skalowane Al2

12.22 Warto$c skalowana Al2 (patrz strona 216).

Zarezerwowane

W|N| = O
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W. zad. 1 mag. 03.05 W. zad. 1 mag. kom. A (patrz strona 185). 4
kom. A
W. zad. 2 mag. 03.06 W. zad. 2 mag. kom. A (patrz strona 185). 5
kom. A
Zarezerwowane 6...7
W. zad. EFB 1 03.09 Wartosc¢ zadana EFB 1 (patrz strona 185). 8
EFB — warto$¢ 03.10 Wartosc¢ zadana EFB 2 (patrz strona 185). 9
zadana 2
Zarezerwowane 10...14
Potencjometr 22.80 Akt. w. zad. potencj. silnika (wyjscie potencjometru sil- | 15
silnika nika).
PID 40.01 PID procesu: akt.wart. wyj. (wyjécie regulatora PID pro- | 16
cesu).
Wejscie 11.38 Wej. czest. 1: wart. akt. (gdy wejscie DIS jest uzywane | 17
czestotliwosciowe | jako wejscie czestotliwosciowe).
Panel sterowania Warto$¢ zadana panelu (03.01 Warto$¢ zadana z panelu, 18
(zapisana warto$¢ | patrz strona 185) zapisana przez system sterowania dla loka-
zadana) lizacji, gdzie zwracane warto$ci sterowania sg uzywane jako
warto$¢ zadana.
Dokument
A | ® Wartos¢ zadana ZEW1
XK= K= =% = W X Warto$¢ zadana ZEW2
— Aktywna warto$¢ zadana
—o—o—9%-0-o - Nieaktywna warto$¢ zadana
‘ >t
ZEW1 -> ZEW2
Panel sterowania Warto$¢ zadana panelu (03.01 Warto$¢ zadana z panelu, 19
(skopiowana wart. | patrz strona 7185) dla poprzedniej lokalizacji sterowania jest
zadana) uzywana, gdy lokalizacja sterowania zmienia sie, jesli warto-
$ci zadane dla dwoch lokalizacji sg tego samego typu (np.
czestotliwo$é/predkosé/moment/PID). W przeciwnym razie
aktualny sygnat jest uzywany jako nowa warto$¢ zadana.
Dokument
® Warto$¢ zadana ZEW1
X Warto$¢ zadana ZEW2
— Aktywna warto$¢ zadana
. = Nieaktywna warto$¢ zadana
T Ll
ZEW1 -> ZEW2
Inny Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 178). -
26.12  Zrédio wart. zad. Wybiera zrédto wartosci zadanej momentu 2. Zero
momentu 2 Dostepne opcje i wykres wyboru zrodta wartosci zawiera opis
parametru 26.11 Zrédfo wart. zad. momentu 1.
26.13  Funkcja w. zad. Wybiera funkcje matematyczng realizowang pomiedzy zro- Warto$c¢
momentu 1 dtami wartosci zadanej wybranymi za pomocg parametrow zadana 1
26.11 Zrodfo wart. zad. momentu 11 26.12 Zrédto wart. zad.
momentu 2. Patrz wykres przy parametrze 26.11 Zrédfo wart.
zad. momentu 1.
Warto$¢ zadana 1 Sygnat wybrany za pomoca parametru 26.71 Zrédfo wart. 0
zad. momentu 1 jest uzywany jako warto$¢ zadana momentu
1 (nie jest stosowana zadna funkcja).
Dodaj (w. zad. 1 + | Suma zZrédet warto$ci zadanej jest uzywana jako warto$¢ 1

w. zad. 2)

zadana momentu 1.
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Odejmij (w. zad. 1 - | Réznica ([26.11 Zrédio wart. zad. momentu 1] - [26.12 Zrédio | 2
w. zad. 2) wart. zad. momentu 2]) zrédet warto$ci zadanej jest uzywana
jako warto$¢ zadana momentu 1.
Pomnoéz (w. zad. 1 | lloczyn zrédet warto$ci zadanej jest uzywany jako warto$é 3
x w. zad. 2) zadana momentu 1.
Minimum (w. zad. 1, | Zrédto o mniejszej wartosci zadanej jest uzywane jako war- | 4
w. zad. 2) to$¢ zadana momentu 1.
Maksimum (w. zad. | Zrédto o wiekszej wartosci zadanej jest uzywane jako warto$é | 5
1, w. zad. 2) zadana momentu 1.
26.14  Wyb6r w. zad. Konfiguruje wybor pomigdzy wartosciami zadanymi momentu | Wartos¢
momentu 1/2 11 2. Patrz wykres przy parametrze 26.11 Zrédfo wart. zad. zadana
momentu 1. momentu 1
0 = Warto$¢ zadana momentu 1.
1 = Warto$¢ zadana momentu 2.
Warto$¢ zadana 0 0
momentu 1
Warto$¢ zadana 1 1
momentu 2
Zgodnie z wyborem | Warto$¢ zadana momentu 1 jest uzywana, gdy aktywne jest |2
Zew1/Zew2 zewnetrzne miejsce sterowania ZEW1. Warto$¢ zadana
momentu 2 jest uzywana, gdy aktywne jest zewnegtrzne miej-
sce sterowania ZEW2.
Patrz tez parametr 19.11 Wybor Zew1/Zew?2.
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 0). |3
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 1). | 4
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 2). |5
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3). |6
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). |7
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 5). |8
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 178). -
26.17  Czas filtru w. zad. Definiuje statg czasu filtru dolnoprzepustowego dla wartosci | 0,000 s
momentu zadanej momentu.
0,000...30,000 s Stata czasu filtru dla warto$ci zadanej momentu. 1000=1s
26.18 Czas wzrostu Definiuje czas przyrostu rampy warto$ci zadanej momentu, 0,000 s
rampy mom. tzn. czas, przez jaki warto$¢ zadana wzrasta od zera do war-
tos$ci znamionowej momentu silnika.
0,000...60,000 s Czas przyrostu rampy warto$ci zadanej momentu. 100=1s
26.19  Czas spadku rampy | Definiuje czas spadku rampy warto$ci zadanej momentu, tzn. | 0,000 s
mom. czas, przez jaki warto$¢ zadana spada z warto$ci znamiono-
wej momentu silnika do zera.
0,000...60,000 s Czas spadku rampy warto$ci zadanej momentu. 100=1s
26.20  Odwrécenie Wybiera zrédto funkcji odwrécenia momentu. Zawsze
momentu wytgczone
Zawsze wylgczone | Funkcja odwrdcenia momentu jest wytgczona. 0
Zawsze wigczone Funkcja odwrécenia momentu jest wigczona. 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 2). |4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 3). |5
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DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejécie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 5). | 7
Funkcja czasowa 1 | Bit 0 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 8
Funkcja czasowa 2 | Bit 1 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 9
Funkcja czasowa 3 | Bit 2 parametru 34.071 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 10
Nadzér 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). "
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 12
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 13
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 178). -
26.21  Wyb. momentu: Wybiera zrédto dla parametru 26.74 Wyj. w. zad. mom. po W. zad.
mom. weyj. ramp. mom.: ster.
momentem
Nie wybrano Brak. 0
W. zad. mom.: ster. | Warto$¢ zadana momentu z taricucha momentu. 1
momentem
Inny Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 178). -
26.22  Wyb. momentu: Wybiera zrédto dla parametru 25.01 Ster. predk.: w.zad. Zad.
predk. wej. momentu. moment:
ster.
predko$cig
Nie wybrano Brak. 0
Zad. moment: ster. | Warto$¢ zadana momentu z taricucha predkosci. 1
predkoscig
Inny Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 178). -
26.70  Akt. w. zad. Wyswietla wartos¢ zrodta wartosci zadanej momentu 1 -
momentu 1 (wybranego za pomocg parametru 26.11 Zrédto wart. zad.
momentu 1). Patrz schemat tancucha sterowania na
stronie 557.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600,0...1600,0% | Warto$¢ zrodta wartosci zadanej momentu 1. Patrz
parametr
46.03
26.71 Akt w. zad. Wyswietla wartos¢ zrodta wartosci zadanej momentu 2 -
momentu 2 (wybranego za pomocg parametru 26.12 Zrédfo wart. zad.
momentu 2). Patrz schemat tancucha sterowania na
stronie 557.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600,0...1600,0% | Warto$¢ zrodta wartosci zadanej momentu 2. Patrz
parametr
46.03
26.72 Akt w. zad. Wyswietla warto$¢ zadang momentu po zastosowaniu funkgcji | -
momentu 3 okreslonej przez parametr 26.13 Funkcja w. zad. momentu 1
(jesli dotyczy) i po dokonaniu wyboru (26.714 Wyb6r w. zad.
momentu 1/2). Patrz schemat tancucha sterowania na
stronie 557.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600,0...1600,0% | Warto$¢ zadana momentu po wybraniu opciji. Patrz
parametr

46.03
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26.73 Akt w. zad. Wyswietla warto$¢ zadang momentu po uwzglednieniu warto- | -
momentu 4 $ci dodawanej 1. Patrz schemat tancucha sterowania na stro-
nie 557.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600,0...1600,0% | Warto$¢ zadana momentu po uwzglgdnieniu wartoéci doda- | Patrz
wanej 1. parametr
46.03
26.74  Wyj. w. zad. mom. | Wy$wietla warto$¢ zadang momentu po ograniczeniu i -
po ramp. uwzglednieniu rampy. Patrz schemat tancucha sterowania na
stronie 557.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600,0...1600,0% | Warto$¢ zadana momentu po ograniczeniu i uwzglednieniu Patrz
rampy. parametr
46.03
26.75 Akt w. zad. Wyswietla warto$¢ zadang momentu po wybraniu trybu stero- | -
momentu 5 wania. Patrz schemat tancucha sterowania na stronie 558.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600,0...1600,0% | Warto$¢ zadana momentu po wybraniu trybu sterowania. Patrz
parametr
46.03
26.81  Wzmoc.dla Warunek przyrostu kontrolera nagtego przyspieszenia. Patrz | 5,0
kontr.nagt.przysp sekcja Kontrola nagtego przyspieszenia (str. 150).
0,0...10000,0 Przyrost kontrolera nagtego przyspieszenia. 1=1
26.82 Czas catk.dla Warunek czasu catkowania kontrolera nagtego przyspiesze- | 2,0
kontr.nagt.przys. nia.
0,0...10,0 Czas catkowania kontrolera nagtego przyspieszenia. 1=1s
28 tancuch w. zad. Ustawienia tancucha wartosci zadanej czestotliwosci.
czestotliwosci Patrz schematy tancucha sterowania na stronach 550 i 551.
28.01  Wejscie rampy w. Wyswietla uzywang wartos¢ zadang czestotliwosci przed -
zad. czest. zastosowaniem rampy. Patrz schemat tancucha sterowania
na stronie 550.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-500,00... Warto$¢ zadana czestotliwosci przed zastosowaniem rampy. | Patrz
500,00 Hz parametr
46.02
28.02  Wyjscie rampy w. Wyswietla koncowg warto$¢ zadang czestotliwosci (po doko- | -
zad. czest. naniu wyboru, ograniczeniu i okre$leniu rampy). Patrz sche-
mat taficucha sterowania na stronie 550.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-500,00... Koncowa warto$¢ zadana czestotliwosci. Patrz
500,00 Hz parametr

46.02
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28.11  W. zad. czest. 1 Wybiera zrédto 1 warto$ci zadanej czestotliwosci ZEW1. Skalowane
Zew1 Dwa zrédfa sygnatéw mogg zostaé zdefiniowane za pomocg | Al7
tego parametru i 28.12 W. zad. czest. 2 Zew1. Funkcja mate-
matyczna (28.13 Funkcja czestotliw. Zew1) zastosowana dla
dwadch sygnatéw tworzy warto$é zadang ZEW1 (A na rysunku
ponizej).
Zrédto cyfrowe wybrane za pomocg parametru 19.711 Wyb6r
Zew1/Zew2 moze by¢ uzywane do przetgczania pomigdzy
wartoscig zadang ZEW1 i odpowiednig wartoscig zadang
ZEW2 zdefiniowanymi za pomocg parametréow 28.15 W. zad.
czest. 1 Zew2, 28.16 W. zad. czest. 2 Zew2 i 28.17 Funkcja
czestotliw. Zew2 (B na rysunku ponizej).
28.11
0 —] 28.13
Al —] Warto$¢ zadana
FB — N —
...... | ADD ’e)
Inny — [ SUB }—o
M MUL o ] @
28.12 L MN o ZEWT
0 —| 1 MAX |—>o
Al —
FB —| 6 B
Im'q" N 19.11
y | 10
~~
28.15 [ |1
0 —] 28.17
Al —] Warto$¢ zadana
4 G -
oy —LADD [—o ZEW2
] | SUB —o
T MUL }~o _
28.16 L MIN —o
0 T MAX |——o
Al —
Inny —
Zero Brak. 0
Skalowane Al1 12.12 Wartos$c skalowana Al1 (patrz strona 214). 1
Al2 skalowane 12.22 Wartos$c skalowana Al2 (patrz strona 216). 2
Zarezerwowane 3
W. zad. 1 mag. 03.05 W. zad. 1 mag. kom. A (patrz strona 185). 4
kom. A
W. zad. 2 mag. 03.06 W. zad. 2 mag. kom. A (patrz strona 185). 5
kom. A
Zarezerwowane 6...7
W. zad. EFB 1 03.09 Warto$c zadana EFB 1 (patrz strona 185). 8
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EFB — warto$¢ 03.10 Wartosc¢ zadana EFB 2 (patrz strona 185). 9
zadana 2
Zarezerwowane 10...14
Potencjometr 22.80 Akt. w. zad. potencj. silnika (wyj$cie potencjometru sil- | 15
silnika nika).
PID 40.01 PID procesu: akt.wart. wyj. (wyjécie regulatora PID pro- | 16
cesu).
Wejscie 11.38 Wej. czest. 1: wart. akt. (gdy wejscie DI5S jest uzywane | 17
czestotliwosciowe 1 | jako wejscie czestotliwosciowe).
Panel sterowania Warto$¢ zadana panelu (03.017 Warto$¢ zadana z panelu, 18
(zapisana warto$¢ | patrz strona 785) zapisana przez system sterowania dla loka-
zadana) lizacji, gdzie zwracane wartosci sterowania sg uzywane jako
warto$¢ zadana.
Dokument
A | ® Warto$¢ zadana ZEW1
X- X- =% - ﬂ(—x—x— X Warto$¢ zadana ZEW2
— Aktywna warto$¢ zadana
—o—o—9¢-0--o - Nieaktywna warto$¢ zadana
T -t
ZEW1 -> ZEW2
Panel sterowania Warto$¢ zadana panelu (03.07 Warto$¢ zadana z panelu, 19
(skopiowana wart. | patrz strona 185) dla poprzedniej lokalizacji sterowania jest
zadana) uzywana, gdy lokalizacja sterowania zmienia sie, jesli warto-
$ci zadane dla dwoch lokalizacji sg tego samego typu (np.
czestotliwo$é/predkosé/moment/PID). W przeciwnym razie
aktualny sygnat jest uzywany jako nowa warto$¢ zadana.
Dokument
® Warto$¢ zadana ZEW1
x Warto$¢ zadana ZEW2
— Aktywna warto$¢ zadana
. - Nieaktywna warto$¢ zadana
T -t
ZEW1 -> ZEW2
Inny Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 178). -
28.12  W. zad. czest. 2 Wybiera zrodto 2 wartosci zadanej czestotliwosci ZEW1. Zero
Zew1 Dostgpne opcje i wykres wyboru zrédta wartosci zawiera opis
parametru 28.11 W. zad. czest. 1 Zew1.
28.13  Funkcja czestotliw. | Wybiera funkcje matematyczng realizowang pomiedzy zré- Wartos¢
Zew1 dtami wartos$ci zadanej wybranymi za pomoca parametrow zadana 1
28.11 W. zad. czest. 1 Zew1i 28.12 W. zad. czest. 2 ZewT.
Patrz wykres przy parametrze 28.11 W. zad. czest. 1 Zew1.
Wartos$¢ zadana 1 Sygnat wybrany za pomocg parametru 28.11 W. zad. czest. 1 | 0
ZewT jest uzywany jako warto$¢ zadana czestotliwosci 1 (nie
jest stosowana zadna funkcja).
Dodaj (w. zad. 1 + | Suma zrédet warto$ci zadanej jest uzywana jako warto$¢ 1
w. zad. 2) zadana czestotliwosci 1.
Odejmij (w. zad. 1 - | Réznica ([28.11 W. zad. czest. 1 Zew1] - [28.12 W. zad. 2
w. zad. 2) czest. 2 Zew1]) zrédet wartosci zadanej jest uzywana jako
warto$¢ zadana czestotliwosci 1.
Pomnoz (w. zad. 1 | lloczyn zrédet warto$ci zadanej jest uzywany jako warto$é 3
x w. zad. 2) zadana czestotliwosci 1.
Minimum (w. zad. 1, | Zrédto o mniejszej wartoéci zadanej jest uzywane jako war- | 4

w. zad. 2)

to$¢ zadana czestotliwosci 1.
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Maksimum (w. zad. | Zrédio o wiekszej wartosci zadanej jest uzywane jako warto$é | 5
1, w. zad. 2) zadana czestotliwosci 1.
28.15 W. zad. czest. 1 Wybiera zrédto 1 wartosci zadanej czestotliwosci ZEW?2. Zero
Zew2 Dwa zrodfa sygnatow moga zostaé zdefiniowane za pomocg
tego parametru i 28.16 W. zad. czest. 2 Zew2. Funkcja mate-
matyczna (28.17 Funkcja czestotliw. Zew?2) zastosowana dla
dwoch sygnatéw tworzy warto$¢ zadang ZEW2. Patrz wykres
przy parametrze 28.11 W. zad. czest. 1 Zew1.
Zero Brak. 0
Al1 skalowane 12.12 Wartosc¢ skalowana Al1 (patrz strona 214). 1
Skalowane Al2 12.22 Wartosc¢ skalowana Al2 (patrz strona 216). 2
Zarezerwowane 3
W. zad. 1 mag. 03.05 W. zad. 1 mag. kom. A (patrz strona 185). 4
kom. A
W. zad. 2 mag. 03.06 W. zad. 2 mag. kom. A (patrz strona 185). 5
kom. A
Zarezerwowane 6..7
W. zad. EFB 1 03.09 Wartosc¢ zadana EFB 1 (patrz strona 185). 8
W. zad. EFB 2 03.10 Wartosc¢ zadana EFB 2 (patrz strona 185). 9
Zarezerwowane 10...14
Potencjometr 22.80 Akt. w. zad. potencj. silnika (wyjscie potencjometru sil- | 15
silnika nika).
PID 40.01 PID procesu: akt.wart. wyj. (wyjscie regulatora PID pro- | 16
cesu).
Wejscie 11.38 Wej. czest. 1: wart. akt. (gdy wejscie DI5 jest uzywane | 17
czestotliwosciowe 1 | jako wejscie czestotliwosciowe).
Panel sterowania Warto$¢ zadana panelu (03.01 Warto$¢ zadana z panelu, 18
(zapisana warto$¢ | patrz strona 7185) zapisana przez system sterowania dla loka-
zadana) lizacji, gdzie zwracane wartosci sterowania sg uzywane jako
warto$¢ zadana.
Dokument
A | @ Warto$¢ zadana ZEW1
X- X- =% - af—x—x- x Warto$¢ zadana ZEW2
— Aktywna wartos¢ zadana
—o—o—%-0- -+ Nieaktywna warto¢ zadana
: »
ZEW1 -> ZEW2
Panel sterowania Warto$¢ zadana panelu (03.01 Wartos$¢ zadana z panelu, 19

(skopiowana wart.
zadana)

patrz strona 185) dla poprzedniej lokalizacji sterowania jest
uzywana, gdy lokalizacja sterowania zmienia sie, jesli warto-
$ci zadane dla dwoch lokalizacji sg tego samego typu (np.
czestotliwos$¢/predkosé/moment/PID). W przeciwnym razie
aktualny sygnat jest uzywany jako nowa warto$¢ zadana.

Dokument

® Warto$¢ zadana ZEW1
X Warto$¢ zadana ZEW2
— Aktywna warto$¢ zadana
- Nieaktywna warto$¢ zadana

T
ZEW1 -> ZEW2

Inny

Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 178).
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28.16  W. zad. czest. 2 Wybiera zrodto 2 warto$ci zadanej czestotliwosci ZEW?2. Zero
Zew2 Dostepne opcje i wykres wyboru zrodta warto$ci zawiera opis
parametru 28.15 W. zad. czest. 1 Zew2.
28.17  Funkcja czestotliw. | Wybiera funkcje matematycznag realizowang pomiedzy zro6- Wartosc¢
Zew2 dtami wartosci zadanej wybranymi za pomocg parametrow zadana 1
28.15 W. zad. czest. 1 Zew2i 28.16 W. zad. czest. 2 Zew?2.
Patrz wykres przy parametrze 28.15 W. zad. czest. 1 Zew2.
Warto$¢ zadana 1 Sygnat wybrany za pomoca parametru 28.15 W. zad. czest. 1 | 0
Zew?2 jest uzywany jako warto$¢ zadana czestotliwosci 1 (nie
jest stosowana zadna funkcja).
Dodaj (w. zad. 1 + | Suma zrédet wartos$ci zadanej jest uzywana jako warto$¢ 1
w. zad. 2) zadana czegstotliwosci 1.
Odejmij (w. zad. 1 - | Réznica ([28.15 W. zad. czest. 1 Zew?2] - [28.16 W. zad. 2
w. zad. 2) czest. 2 Zew?2]) zrodet wartos$ci zadanej jest uzywana jako
warto$¢ zadana czestotliwosci 1.
Pomnoéz (w. zad. 1 | lloczyn zrédet warto$ci zadanej jest uzywany jako warto$é 3
x w. zad. 2) zadana czegstotliwosci 1.
Minimum (w. zad. 1, | Zrédto o mniejszej wartoséci zadanej jest uzywane jako war- | 4
w. zad. 2) to$¢ zadana czestotliwosci 1.
Maksimum (w. zad. | Zrédto o wiekszej wartosci zadanej jest uzywane jako warto$é | 5
1, w. zad. 2) zadana czegstotliwosci 1.
28.21  Funkcja statej Okresla sposob wyboru statych czestotliwosci oraz to, czy 0b0001
czestotliwosci sygnat kierunku obrotu jest uwzgledniany podczas stosowa-
nia nowej czestotliwosci statej.
Bit Nazwa Informacja
0 Tryb statej 1 = Spakowane: 7 statych czestotliwo$ci mozna wybraé, uzywajgc
czest. trzech zrodet zdefiniowanych za pomoca parametréow 28.22, 28.23 i
28.24.
0 = Oddzielone: state czestotliwosci 1, 2 i 3 sg aktywowane oddzielnie
przez zrédta zdefiniowane odpowiednio za pomocg parametréw 28.22,
28.23 i 28.24. W przypadku konfliktu priorytet ma stata czegstotliwos¢
Z najnizszym numerem.
1 Kierunek 1 = Kierunek poczatkowy: w celu okreslenia kierunku obrotu dla statej
wigczony predkosci znak ustawienia statej predkosci (parametry 22.26...22.32)
jest mnozony przez sygnat kierunku (do przodu: +1, do tytu: -1). Dzigki
temu przemiennik czestotliwo$ci moze mie¢ 14 predkosci statych (7 do
przodu, 7 do tytu), jesli wszystkie warto$ci w parametrach 22.26...22.32
sg dodatnie.
OSTRZEZENIE: Jesli sygnat kierunku jest okreslony jako ,do
tytu” i aktywna stata predkos$¢ jest ujemna, przemiennik
czestotliwosci bedzie dziatat w kierunku do przodu.
0 = Zgodnie z parametrem: kierunek obrotu dla statej predkosci jest
okreslany znakiem ustawienia statej predkosci (parametry
22.26...22.32).
2...15 |Zarezerwowane

0000b...0011b

Stowo konfiguracji statej czestotliwosci.
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28.22  Wybor statej Kiedy bit 0 parametru 28.21 Funkcja statej czestotliwos$ci DI3
czestotliw. 1 przyjmuje warto$¢ 0 (Osobne), wybiera zrodio aktywujgce
stalg czestotliwos¢ 1.
Kiedy bit 0 parametru 28.21 Funkcja statej czestotliwosci
przyjmuje warto$¢ 1 (Spakowane), ten parametr i parametry
28.23 Wybor statej czestotliw. 21 28.24 Wybor statej
czestotliw. 3 wybierajg trzy zrodta, ktérych stany aktywujg
state czestotliwosci w nastepujacy sposdéb:
Zrodto Zrédto Zrodto
zdefiniowane | zdefiniowane | zdefiniowane Aktywna stata
przez parametr | przez parametr | przez parametr czestotliwosé
28.22 28.23 28.24
0 0 0 Brak
1 0 0 Stata czestotliwosé 1
0 1 0 Stata czestotliwos¢ 2
1 1 0 Stata czestotliwos¢ 3
0 0 1 Stata czestotliwos¢ 4
1 0 1 Stata czestotliwos¢ 5
0 1 1 Stata czestotliwos¢ 6
1 1 1 Stata czestotliwos¢ 7
Zawsze wylgczone | Zawsze wytgczone. 0
Zawsze wigczone Zawsze wigczone. 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 0). | 2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opéznieniach, bit 2). |4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 5). |7
Zarezerwowane 8...17
Funkcja czasowa 1 | Bit 0 parametru 34.071 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 18
Funkcja czasowa 2 | Bit 1 parametru 34.071 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 19
Timer taczony 3 Bit 2 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 20
Zarezerwowane 21...23
Nadzér 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 24
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 25
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 26
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 178). -
28.23  Wybor statej Kiedy bit 0 parametru 28.21 Funkcja statej czestotliwo$ci DI4

czestotliw. 2

przyjmuje warto$¢ 0 (Osobne), wybiera zrédio aktywujgce
statg czestotliwos¢ 2.

Kiedy bit 0 parametru 28.21 Funkcja statej czestotliwo$ci
przyjmuje warto$¢ 1 (Spakowane), ten parametr i parametry
28.22 Wyb6r statej czestotliw. 11 28.24 Wybor statej
czestotliw. 3 wybierajg trzy zrodta, ktére sg uzywane do akty-
wowania statych czestotliwosci. Patrz tabela w opisie para-
metru 28.22 Wybor statej czestotliw. 1.

Dostepne opcje zawiera opis parametru 28.22 Wybor statej
czestotliw. 1.
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28.24  Wybor statej Kiedy bit 0 parametru 28.21 Funkcja statej czestotliwosci Zawsze
czestotliw. 3 przyjmuje warto$¢ 0 (Osobne), wybiera zrédfo aktywujgce wyfgczone
statg czestotliwos¢ 3.
Kiedy bit 0 parametru 28.21 Funkcja statej czestotliwo$ci
przyjmuje warto$¢ 1 (Spakowane), ten parametr i parametry
28.22 Wybor statej czestotliw. 11 28.23 Wybor statej
czestotliw. 2 wybierajg trzy zrodta, ktore sg uzywane do akty-
wowania statych czestotliwosci. Patrz tabela w opisie para-
metru 28.22 Wybor statej czestotliw. 1.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 28.22 Wybor statej
czestotliw. 1.
28.26  Stafa czestotliwo$¢ | Definiuje stalg czestotliwos$¢ 1 (czestotliwos$é, z jakg bedzie 5,00 Hz
1 obracat sig silnik po wybraniu statej czestotliwosci 1).
-500,00... Stata czestotliwosé 1. Patrz
500,00 Hz parametr
46.02
28.27  Stafa czestotliwosc | Definiuje statg czestotliwo$¢ 2. 10,00 Hz
2
-500,00... Stata czestotliwos¢ 2. Patrz
500,00 Hz parametr
46.02
28.28  Stafa czestotliwos¢ | Definiuje statg czestotliwos¢ 3. 15,00 Hz
3
-500,00...500,00 Stata czestotliwos¢ 3. Patrz
Hz parametr
46.02
28.29  Stafa czestotliwos¢ | Definiuje statg czestotliwos¢ 4. 20,00 Hz
4
-500,00... Stata czestotliwosc¢ 4. Patrz
500,00 Hz parametr
46.02
28.30  Stata czestotliwos¢ | Definiuje statg czestotliwos¢ 5. 25,00 Hz
5
-500,00... Stata czestotliwos¢ 5. Patrz
500,00 Hz parametr
46.02
28.31  Stafa czestotliwo$¢ | Definiuje statg czestotliwos$¢ 6. 40,00 Hz
6
-500,00... Stata czestotliwosc¢ 6. Patrz
500,00 Hz parametr
46.02
28.32  Stafa czestotliwo$¢ | Definiuje statg czestotliwos$¢ 7. 50,00 Hz
7
-500,00... Stata czestotliwosé¢ 7. Patrz
500,00 Hz parametr

46.02
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28.41  Bezpieczna wart. Definiuje warto$¢ zadana bezpiecznej czestotliwosci uzy- 0,00 Hz
zad. czest. wang z funkcjami nadzorujgcymi, takimi jak:
* 12.03 Funkcja nadzoru Al
* 49.05 Reakcja na utrate komunik.
* 50.02 FBA A: funkcja utr. komun..
-500,00... Warto$¢ zadana bezpiecznej czestotliwosci. Patrz
500,00 Hz parametr
46.02
28.42  Warto$c¢ zadana Definiuje warto$¢ zadang czestotliwosci na potrzeby funkcji 0,00 Hz
czestotliwoscibiegu | biegu prébnego 1 w trybie sterowania skalarnego.
prébnego 1.
-500,00... Warto$¢ zadana czestotliwos$ci biegu probnego 1. Patrz par.
500,00 Hz 46.02
28.43  Warto$¢ zadana Definiuje warto$¢ zadang czgstotliwosci na potrzeby funkcji | 0,00 Hz
czestotliwo$ci biegu | biegu probnego 2 w trybie sterowania skalarnego.
prébnego 2.
-500,00... Warto$¢ zadana czestotliwosci biegu probnego 2. Patrz par.
500,00 Hz 46.02
28.51  Funkcja czest. Wigczalwytgcza funkcje czestotliwosci krytycznych. Okresla | 0000b
krytycznej réwniez, czy zdefiniowane zakresy obowigzujg w obu kierun-
kach obracania.
Warto réwniez zapoznacé sie z sekcja Predkosci/czestotliwo-
Sci krytyczne (na str. 123).
Bit Nazwa Informacja
0 Czest. kryt. 1 = Wigczone: czgstotliwosci krytyczne wigczone.
0 = Wytaczone: czestotliwosci krytyczne wytaczone.
1 Tryb znaku 1 = Zgodnie z parametrem: znaki parametrow 28.52...28.57 sg brane
pod uwage.
0 = Bezwzgledne: parametry 28.52...28.57 sg obstugiwane jako
wartosci bezwzgledne. Kazdy zakres obowigzuje w obu kierunkach
obrotéw.
0000b...0011b Stowo konfiguracji czestotliwosci krytycznych. 1=
28.52  Czest. krytyczna 1 | Definiuje dolny limit czestotliwosci krytycznej 1. 0,00 Hz
niska Uwaga: Ta warto$¢ musi by¢ mniejsza lub réwna wartosci
28.53 Czest. krytyczna 1 wysoka.
-500,00... Dolny limit czestotliwos$ci krytycznej 1. Patrz
500,00 Hz parametr
46.02
28.53  Czest. krytyczna 1 | Definiuje gorny limit czestotliwosci krytycznej 1. 0,00 Hz
wysoka Uwaga: Ta warto$¢ musi by¢ wieksza lub réwna wartosci
28.52 Czest. krytyczna 1 niska.
-500,00... Gorny limit czegstotliwosci krytycznej 1. Patrz
500,00 Hz parametr
46.02
28.54  Czest. krytyczna 2 | Definiuje dolny limit czegstotliwosci krytycznej 2. 0,00 Hz
niska Uwaga: Ta warto$¢é musi by¢ mniejsza lub réwna wartosci
28.55 Czest. krytyczna 2 wysoka.
-500,00... Dolny limit czestotliwosci krytycznej 2. Patrz
500,00 Hz parametr

46.02
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28.55  Czest. krytyczna 2 | Definiuje gorny limit czgstotliwosci krytycznej 2. 0,00 Hz
wysoka Uwaga: Ta warto$¢ musi by¢ wieksza lub réwna warto$ci
28.54 Czest. krytyczna 2 niska.
-500,00... Gérny limit czestotliwosci krytycznej 2. Patrz
500,00 Hz parametr
46.02
28.56  Czest. krytyczna 3 | Definiuje dolny limit czestotliwosci krytycznej 3. 0,00 Hz
niska Uwaga: Ta warto$¢ musi by¢ mniejsza lub réwna wartosci
28.57 Czest. krytyczna 3 wysoka.
-500,00... Dolny limit czestotliwosci krytycznej 3. Patrz
500,00 Hz parametr
46.02
28.57  Czest. krytyczna 3 | Definiuje gorny limit czestotliwosci krytycznej 3. 0,00 Hz
wysoka Uwaga: Ta warto$¢ musi by¢ wieksza lub réwna wartosci
28.56 Czest. krytyczna 3 niska.
-500,00... Gérny limit czestotliwosci krytycznej 3. Patrz
500,00 Hz parametr
46.02
28.71  Wybbr ust. rampy Wybiera zrédto przetgczania migdzy dwoma zestawami cza- | DI5
czest. séw przyspieszania/zwalniania zdefiniowanymi przez para-
metry 28.72...28.75.
0 = Obowigzujg czas przyspieszenia 1 i czas zwalniania 1
1 = Obowigzujg czas przyspieszenia 2 i czas zwalniania 2
Czasprzysp./zwaln. | 0 0
1
Czasprzysp./zwaln. | 1 1
2
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). |6
Dl6 Wejscie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 5). |7
Zarezerwowane 8...17
FBAA Tylko dla profiléw Transparent16 i Transparent32. Bit 10 18
stowa sterowania DCU odebrany przy uzyciu adaptera magi-
strali komunikacyjne;j.
Zarezerwowane 19
EFB DCU CW bit Tylko dla profilu DCU. Bit 10 stowa sterowania DCU odebrany | 20

10

przy uzyciu interfejsu wbudowanej magistrali komunikacyjnej.

Inny [bit]

Wybér zrodta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 178).
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28.72  Czestotliwo$c: czas | Definiuje czas przyspieszania 1 jako czas wymagany, aby 20,000 s
przysp. 1 czestotliwo$¢é zmienita warto$¢ od zera do czestotliwosci
okreslonej za pomoca parametru 46.02 Skalowanie
czestotliwosci. Po osiagnieciu czestotliwosci przyspieszanie
jest kontynuowane przy takim samym wspoétczynniku do war-
tosci zdefiniowanej parametrem 30.74 Maks. czestotliwosc.
Jesli wartos¢ zadana zwieksza sie szybciej niz ustawiony
wspotczynnik przyspieszenia, wartos¢ dla silnika bedzie
podazac¢ za wspodtczynnikiem przyspieszenia.
Jesli warto$¢ zadana zwieksza sie wolniej niz ustawiony
wspotczynnik przyspieszenia, czgstotliwos¢ silnika bedzie
podazac¢ za wartos$cig zadang.
Jesli ustawiono zbyt krétki czas przyspieszania, przemiennik
czestotliwosci automatycznie wydtuzy przyspieszenie, aby nie
przekroczy¢ limitbw momentu przemiennika czestotliwosci.
0,000...1800,000 s | Czas przyspieszania 1. 10=1s
28.73  Czestotliwosc: czas | Definiuje czas zwalniania 1 jako czas wymagany, aby czesto- | 20,000 s
zwaln. 1 tliwo$¢ zmienita warto$¢ od czestotliwosci okreslonej za
pomoca parametru 46.02 Skalowanie czestotliwos$ci (nie
parametru 30.74 Maks. czestotliwo$c) do zera.
Jesli istniejg jakiekolwiek watpliwosci dotyczace zbyt krot-
kiego czasu zwalniania, nalezy upewnic sig, czy wigczona
jest kontrola przepie¢ DC (parametr 30.30 Kontrola nad
przepieciem).
Uwaga: Jesli krétki czas zwalniania jest wymagany przez
aplikacje o duzej bezwtadnosci, przemiennik czestotliwosci
powinien by¢ wyposazony w takie elementy hamowania jak
czoper hamowania i rezystor hamowania.
0,000...1800,000 s | Czas zwalniania 1. 10=1s
28.74  Czestotliwo$c: czas | Definiuje czas przyspieszania 2. Patrz parametr 28.72 60,000 s
przysp. 2 Czestotliwosc: czas przysp. 1.
0,000...1800,000 s | Czas przyspieszania 2. 10=1s
28.75  Czestotliwo$c: czas | Definiuje czas zwalniania 2. Patrz parametr 28.73 60,000 s
zwaln. 2 Czestotliwo$¢: czas zwaln. 1.
0,000...1800,000 s | Czas zwalniania 2. 10=1s
28.76  Zerowe Zr. wej. Wybiera zrédto wymuszajgce zmiane wartosci zadanej cze- | Nieaktywne
rampy czest. stotliwosci na zero.
0 = Wymuszenie wartosci zadanej czestotliwosci rownej zero.
1 = Normalna praca.
Aktywne 0 0
Nieaktywne 1 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 0). | 2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 1). | 3
DI3 Wejécie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3). | 5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). | 6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 5). |7

Inny [bit]

Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 178).
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28.82

Ksztatt rampy 1

Definiuje ksztatt ramp przyspieszania i zwalniania uzywanych
z zestawem 1.

0,000 s: Rampa liniowa. Ustawienie przystosowane do sta-
fego przyspieszania lub zwalniania oraz wolnych ramp.
0,001...1000,000 s: Rampa z krzywg typu S. Rampy

z krzywa typu S idealnie nadajg si¢ do aplikacji zwigzanych
z podnoszeniem. Krzywa typu S sktada si¢ z symetrycznych
krzywych na obu koncach rampy oraz czesci liniowej
posrodku.

Przyspieszenie:

Rampa liniowa:

28.82=0s
Warto$¢ zadana

A

Rampa liniowa:
28.82=0s

Rampa z krzywa typu S:
28.82>0s

Rampa z krzywa typu S:

/ 28.82>0's

-

L
Czas

Zwalnianie:

Warto$¢ zadana
A Rampa z krzywa typu S:
t «— 2882>0s

Rampa liniowa:
28.82=0s
Rampa z krzywg typu S:

28.82>0s

Rampa liniowa:
28.82=0 s\

Czas

0,000 s

0,000...1800,000 s

Ksztatt rampy na poczatku i koficu zwalniania i przyspiesza-
nia.

10=1s

28.83

Ksztatt rampy 2

Definiuje ksztatt ramp przyspieszania i zwalniania uzywanych
z zestawem 2. Patrz parametr 28.82 Ksztatt rampy 1.

0,000 s

0,000...1800,000 s

Ksztatt rampy na poczatku i kofcu zwalniania i przyspiesza-
nia.

10=1s
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28.92 Akt w. zad. Wyswietla warto$¢ zadang czestotliwosci po zastosowaniu -
czestotl. 3 funkcji okreslonej przez parametr 28.13 Funkcja czestotliw.
Zewf (jesli dotyczy) i opcji (19.11 Wybdr Zew1/Zew?2). Patrz
schemat fancucha sterowania na stronie 550.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-500,00... Warto$¢ zadana czestotliwosci po wybraniu opciji. Patrz
500,00 Hz parametr
46.02
28.96 Akt w. zad. Wyswietla warto$¢ zadang czestotliwosci po zastosowaniu -
czestotl. 7 statych czestotliwosci, wartosci zadanej panelu sterowania
itp. Patrz schemat tancucha sterowania na stronie 550.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-500,00... Warto$¢ zadana czestotliwosci 7 Patrz
500,00 Hz parametr
46.02
28.97  Nieogr. wart. zad. Wyswietla warto$¢ zadang czestotliwosci po zastosowaniu -
czest. czestotliwosci krytycznych, ale przed okresleniem rampy i
limitéw. Patrz schemat tanicucha sterowania na stronie 557.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-500,00... Warto$¢ zadana czestotliwosci przed zastosowaniem rampy i | Patrz
500,00 Hz limitow. parametr

46.02
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30 Limity Limity pracy przemiennika czestotliwosci.

30.01  Stowo limitu 1 Wyswietla stowo limitu 1. -

Ten parametr jest tylko do odczytu.

Bit Nazwa Opis
0 Limit momentu |1 = Moment przemiennika czestotliwo$ci jest ograniczony przez
sterowanie silnikiem (kontrola niewystarczajgcego napigcia, pradu,
kata obcigzenia i momentu krytycznego) lub limity momentu
zdefiniowane przez parametry.
1..2 Zarezerwowane
3 Maks.w.zad. 1 = Wejscie rampy warto$ci zadanej momentu jest ograniczone przez
momentu parametr 26.09 Maks. wart. zad. momentu 30.20 Maksymalny
moment 1, 30.26 Limit mocy napedowej lub 30.27 Limit mocy
generowanej. Zapoznaj sie z wykresem na stronie 559.
4 Min. w.zad. 1 = Wejscie rampy wartosci zadanej momentu jest ograniczone przez
momentu parametr 26.08 Min. wart. zad. momentu 30.19 Minimalny moment 1,
30.26 Limit mocy napedowej lub 30.27 Limit mocy generowanej.
Zapoznaj sie z wykresem na stronie 559.
5 Lim max wart 1 = Warto$¢ zadana momentu jest ograniczona przez kontrole
mom nagtego przyspieszenia z powodu limitu maksymalnej predkosci
(30.12 Maks. predko$c)
6 Lim min wart 1 = Warto$¢ zadana momentu jest ograniczona przez kontrole
mom nagtego przyspieszenia z powodu limitu minimalnej predkosci (30.71
Min. predko$c)
7 W.zad. pr.: limit |1 = Warto$¢ zadana predkosci jest ograniczona przez parametr 30.72
maks. Maks. predko$¢
8 W.zad. pr.: limit |1 = Warto$é zadana predkos$ci jest ograniczona przez parametr 30.11
min. Min. predko$c¢
9 W.zad.czest.: 1 = Warto$¢ zadana czestotliwo$ci jest ograniczona przez parametr
lim.maks. 30.14 Maks. czestotliwo$c
10 W.zad.czest.: 1 = Warto$¢ zadana czestotliwosci jest ograniczona przez parametr
limit min. 30.13 Min. czestotliwos¢
11...15 |Zarezerwowane

0000h...FFFFh

Stowo limitu 1.
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30.02

Moment: stan limitu

Wyswietla stowo stanu ograniczenia kontrolera momentu. -
Ten parametr jest tylko do odczytu.

Bit Nazwa Opis
0 Za niskie *1 = Niedostateczne napiecie posredniego obwodu DC
napiecie
1 Przepiecie *1 = Przepiecie w posrednim obwodzie DC
2 Moment *1 = Moment jest ograniczony przez parametr 30.79 Minimalny
minimalny moment 1, 30.26 Limit mocy napedowej lub 30.27 Limit mocy
generowanej
3 Maks. moment |*1 = Moment jest ograniczony przez parametr 30.20 Maksymalny
moment 1, 30.26 Limit mocy napedowej lub 30.27 Limit mocy
generowanej
4 Prad wewnetrzny |1 = Limit pradu inwertera (okres$lony przez bity 8...11) jest aktywny
5 Kat obcigzenia  |(Tylko w przypadku silnikéw synchronicznych z magnesami trwatymi i
silnikéw reluktancyjnych)
1 = Limit kgta obcigzenia jest aktywny, tzn. silnik nie moze wytworzy¢
wigkszego momentu
6 Lim mom (Tylko w przypadku silnikéw asynchronicznych)
krytyczn Limit momentu krytycznego silnika jest aktywny, tzn. silnik nie moze
wytworzy¢ wigkszego momentu
7 Zarezerwowane
8 Limit termiczny |1 = Prad wejsciowy jest ograniczony przez gtéwny limit termiczny
obwodu
9 Maks. prad *1 = Maksymalny prad wyjsciowy (/\yax) jest ograniczany
10 Lim prad uzytk  |*1 = Prad wyj$ciowy jest ograniczony przez parametr 30.77 Maks.
prad
" Termiczne IGBT |*1 = Prad wyj$ciowy jest ograniczony przez obliczong warto$¢
termiczng pradu
12 Nadmierna temp. |*1 = Prad wyj$ciowy jest ograniczony z powodu szacowanej
IGBT temperatury tranzystora IGBT
13 Przecigzenie *1 = Prad wyjsciowy jest ograniczony z powodu temperatury
tranzystora IGBT |pofaczenia tranzystora IGBT z obudowg
14...15 |Zarezerwowane

*Tylko jeden z bitéw 0...3 i jeden z bitéw 9...11 moze by¢ wtgczony jednoczesnie. Bit zazwyczaj
wskazuje ograniczenie przekraczane jako pierwsze.

0000h...FFFFh

Stowo stanu ograniczenia momentu.
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30.11  Min. predko$c¢ Razem z parametrem 30.72 Maks. predkos$¢ definiuje dozwo- | -1500,000 obr./min
lony zakres predkosci. Patrz rysunek ponizej.
Dodatnia lub zerowa warto$¢ minimalnej predkosci definiuje
dwa zakresy, jeden dodatni, a drugi ujemny.
Ujemna warto$¢ minimalnej predkosci definiuje jeden zakres.
OSTRZEZENIE! Warto$¢ bezwzgledna parametru
A 30.11 Min. predko$c¢ nie moze by¢ wigksza niz war-
to$¢ bezwzgledna parametru 30.72 Maks. predkos$c.
OSTRZEZENIE! Tylko w trybie sterowania predko-
A $cig. W trybie sterowania predkoscig, nalezy uzy¢
limitéw czestotliwosci (30.713 i 30.14).
Warto$¢ zadana Warto$¢ zadana Wartos¢ 20.21 = ZQ danie
A Warto$¢ 30.171 <0 A Warto$¢ 30.11>=0
30.12
30.12 . Dozwolony zakres predkosci
Dozwolony zakres predkosci 30.11
0 C= 0 C=
zas _(3011) 5 : - e zas
ozwolony zakres predkosci
30.11 (30.12) l itk
M‘/amsc zadana Wartos¢ 20.21 = Do przodu
A Wartoé¢ 30.11>=0
30.12 5 I » g
ozwolony zakres predkosci
30.11 Y ik
T &
-(30.11) 2as
-(30.12)
-30000,00... Minimalna dopuszczalna predkos$¢. Patrz
30000,00 obr./min parametr
46.01
30.12  Maks. predkosc Razem z parametrem 30.71 Min. predko$¢ definiuje dozwo- | 1500,00 obr./min
lony zakres predkosci. Patrz parametr 30.71 Min. predkosc.
Uwaga: Ten parametr nie wptywa na czas ramp przyspiesza-
nia i zwalniania. Patrz parametr 46.071 Skalowanie predko$ci.
-30000,00... Predko$¢ maksymalna. Patrz
30000,00 obr./min parametr
46.01
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30.13  Min. czestotliwos¢ | Razem z parametrem 30.714 Maks. czestotliwos$c definiuje -50,00 Hz

dozwolony zakres czestotliwosci. Patrz rysunek.
Dodatnia lub zerowa warto$¢ minimalnej czestotliwosci defi-
niuje dwa zakresy, jeden dodatni, a drugi ujemny.
Ujemna warto$é minimalnej czestotliwosci definiuje jeden
zakres.
OSTRZEZENIE! Warto$¢ bezwzgledna parametru
30.13 Min. czestotliwo$¢ nie moze by¢ wigksza niz
warto$¢ bezwzgledna parametru 30. 714 Maks.
czestotliwosc.
OSTRZEZENIE! tylko w trybie sterowania czestotliwo-
z ' 5 $cig.

Czestotliwosc Czestotliwosc .
zestofiiwose ZeSI0IWOSE \Nartosé 20.21 = Zadanie
A Warto$¢ 30.13< 0 A Wartoé¢ 30.13>=0
30.14 30.14 - -
. Dozwolony zakres czestotliwosci
Dozwolony zakres czestotliwosci 30.13
" : o=
zas _(3013) 5 I - p_—r — Zas
ozwolony zakres czestotliwosci
30.13 -(30.14)
Czestotliwo$c
‘Zfs OHIWOSC \Wartos¢ 20.21 = Do przodu
Warto$¢ 30.13>=0
30.14
Dozwolony zakres czestotliwosci
30.13
° &
-(30.13) zas
-(30.14)
-500,00... Czestotliwo$¢ minimalna. Patrz
500,00 Hz parametr
46.02
30.14  Maks. czestotliwo$c | Razem z parametrem 30.13 Min. czestotliwo$c¢ definiuje 50,00 Hz
dozwolony zakres czestotliwosci. Patrz parametr 30.713 Min.
czestotliwosc.
Uwaga: Ten parametr nie wptywa na czas ramp przyspiesza-
nia i zwalniania czestotliwo$ci. Patrz parametr 46.02 Skalo-
wanie czestotliwosci.
-500,00... Czestotliwo$¢ maksymalna. Patrz
500,00 Hz parametr
46.02
30.17  Maks. prad Definiuje maksymalny dopuszczalny prad silnika. Jest to 2,92A
zalezne od typu przemiennika czestotliwosci i okreslane auto-
matycznie na podstawie warto$ci znamionowe;j.
System ustawia domyslng warto$¢ na 90% pradu znamiono-
wego, wiec w razie koniecznosci warto$¢ parametru mozna
podnies$¢ do 10%.
0,00...3,24 A Maksymalny prad silnika. 1=1A
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30.18  Wybbr lim. Wybiera zrédto przetgczania migdzy dwoma réznymi zdefi- Ustawiony
momentu niowanymi wstgpnie zestawami limitow minimalnego limit
momentu. momentu 1

0 = Limit minimalnego momentu zdefiniowany za pomoca
parametru 30.79 i limit maksymalnego momentu zdefinio-
wany za pomoca parametru 30.20 sg aktywne

1 = Limit minimalnego momentu wybrany za pomocg para-
metru 30.21 i limit maksymalnego momentu zdefiniowany za
pomoca parametru 30.22 sg aktywne

Uzytkownik moze zdefiniowa¢ dwa zestawy limitéw momen-
téw i przetgczaé sie miedzy dwoma zestawami za pomocg
zrédta binarnego, takiego jak wejscie cyfrowe.

Pierwszy zestaw limitdw jest zdefiniowany za pomocg para-
metréw 30.719 i 30.20. Drugi zestaw zawiera parametry selek-
tora dla zaréwno limitéw minimalnych (30.27), jak i
maksymalnych (30.22). Umozliwiajg one uzycie zrodta analo-
gowego, ktére mozna wybrac¢ (takiego jak np. wejscie analo-

gowe).
30.21
0 u—
All — 30.18
A2 — N 1
PID — - B
30.23 — 6/_ Limit minimalnego
Inny — momentu
zdefiniowany przez
30.19 uzytkownika
30.22
0 —
All — 30.18
Al2 —
1
PID — N1
30.24 — _— Limit L
Inny — 0 maksymalnego
momentu
30.20 zdefiniowany przez

uzytkownika
Uwaga: Oprdcz limitéw zdefiniowanych przez uzytkownika
moment moze by¢ ograniczony z innych powodéw (takich jak
np. ograniczenie mocy).

Ustawiony limit 0 (limit minimalnego momentu zdefiniowany za pomoca para- | 0

momentu 1 metru 30.79 i limit maksymalnego momentu zdefiniowany za
pomoca parametru 30.20 sg aktywne).

Ustawiony limit 1 (limit minimalnego momentu wybrany za pomoca parame- | 1

momentu 2 tru 30.21 i limit maksymalnego momentu zdefiniowany za

pomoca parametru 30.22 sg aktywne).

DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 2). |4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 5). |7
Zarezerwowane 8...10
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EFB Tylko dla profilu DCU. Bit 15 stowa sterowania DCU odebrany | 11
przy uzyciu interfejsu wbudowanej magistrali komunikacyjnej.
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 178). -
30.19  Minimalny moment | Definiuje limit minimalnego momentu dla przemiennika czg- | -300,0%
1 stotliwosci (jako procent momentu znamionowego silnika).
Patrz wykres przy parametrze 30.18 Wyb6r lim. momentu.
Limit obowigzuje, gdy
» zrodio okreslone przez parametr 30.18 Wybor lim.
momentu ma warto$¢ 0 lub
+ 30.18 ma ustawiong warto$¢ Ustawiony limit momentu 1.
-1600,0...0,0% Limit minimalnego momentu 1. Patrz
parametr
46.03
30.20  Maksymalny Definiuje limit maksymalnego momentu dla przemiennika 300,0%
moment 1 czestotliwosci (jako procent momentu znamionowego sil-
nika). Patrz wykres przy parametrze 30.18 Wybor lim.
momentu.
Limit obowigzuje, gdy
» zrédio okreslone przez parametr 30.18 Wybér lim.
momentu ma wartos¢ 0 lub
* 30.18 ma ustawiong warto$¢ Ustawiony limit momentu 1.
0,0...1600,0% Maks. moment 1 Patrz
parametr
46.03
30.21  Zrédto min. Definiuje zrédto limitu minimalnego momentu dla przemien- | Minimalny
momentu 2 nika czestotliwosci (jako procent momentu znamionowego sil- | moment 2
nika), gdy
» zrédio okreslone przez parametr 30.18 Wybor lim.
momentu ma wartos¢ 1 lub
* 30.18 ma ustawiong warto$¢ Ustawiony limit momentu 2.
Patrz wykres przy parametrze 30.18 Wybor lim. momentu.
Uwaga: Wszystkie wartosci dodatnie otrzymane z wybranego
zrodta sg odwrécone.
Zero Brak. 0
Al1 skalowane 12.12 Wartos$c skalowana Al1 (patrz strona 214). 1
Al2 skalowane 12.22 Wartos$c skalowana Al2 (patrz strona 216). 2
Zarezerwowane 3...14
PID 40.01 PID procesu: akt.wart. wyj. (wyjscie regulatora PID pro- | 15
cesu).
Minimalny moment | 30.23 Minimalny moment 2. 16
2
Inny Wybor zrodta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 178). -
30.22  Zrédfo maks. Definiuje zrédto limitu maksymalnego momentu dla przemien- | Maksymalny
momentu 2 nika czestotliwosci (jako procent momentu znamionowego sil- | moment 2
nika), gdy
» zrodio okreslone przez parametr 30.18 Wybor lim.
momentu ma warto$¢ 1 lub
* 30.18 ma ustawiong warto$¢ Ustawiony limit momentu 2.
Patrz wykres przy parametrze 30.18 Wybér lim. momentu.
Uwaga: Wszystkie wartosci ujemne otrzymane z wybranego
zrodta sg odwrécone.
Zero Brak. 0
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Al1 skalowane 12.12 Warto$¢ skalowana Al1 (patrz strona 214). 1
Al2 skalowane 12.22 Wartosc skalowana Al2 (patrz strona 216). 2
Zarezerwowane 3...14
PID 40.01 PID procesu: akt.wart. wyj. (wyjécie regulatora PID pro- | 15
cesu).
Maksymalny 30.24 Maksymalny moment 2. 16
moment 2
Inny Wybér zrodha (patrz Wyrazenia i skréty, str. 178). -
30.23  Minimalny moment | Definiuje limit minimalnego momentu dla przemiennika czg- | -300,0%
2 stotliwosci (jako procent momentu znamionowego silnika),
gdy

» zrédio okres$lone przez parametr 30.18 Wybor lim.
momentu ma wartos$¢ 1 lub

* 30.18 ma ustawiong warto$¢ Ustawiony limit momentu 2.

i

+ 30.21 Zrédio min. momentu 2 ma ustawiong warto$¢ Mini-
malny moment 2.

Patrz wykres przy parametrze 30.18 Wyboér lim. momentu.

-1600,0...0,0% Limit minimalnego momentu 2. Patrz
parametr
46.03
30.24  Maksymalny Definiuje limit maksymalnego momentu dla przemiennika 300,0%
moment 2 czestotliwosci (jako procent momentu znamionowego sil-
nika), gdy

Limit obowigzuje, gdy

» zrédto okreslone przez parametr 30.18 Wybor lim.
momentu ma warto$¢ 1 lub

* 30.18 ma ustawiong warto$¢ Ustawiony limit momentu 2.

i

+  30.22 Zrédio maks. momentu 2 ma ustawiong warto$é¢
Maksymalny moment 2.

Patrz wykres przy parametrze 30.18 Wybér lim. momentu.

0,0...1600,0% Limit maksymalnego momentu 2. Patrz
parametr
46.03
30.26  Limit mocy Definiuje maksymalng dopuszczalng moc podawang przez 300,00%
napedowej inwerter do silnika jako procent znamionowej mocy silnika.
0,00...600,00% Maksymalna moc silnika. 1=1%
30.27  Limit mocy Definiuje maksymalng dopuszczalng moc podawang przez -300,00%
generowanej silnik do inwertera jako procent znamionowej mocy silnika.

Uwaga: Jesli okreslone zastosowanie, takie jak pompa lub
wentylator, wymaga obrotéw silnika tylko w jednym kierunku,
nalezy uzy¢ limitu predkosci/czestotliwosci (30.77 Min.
predko$c¢/30.13 Min. czestotliwo$¢) lub limitu kierunku (20.271
Kierunek) w celu zapewnienia tego. Nie nalezy ustawiaé
parametru 30.19 Minimalny moment 1 ani 30.27 Limit mocy
generowanej na 0%, poniewaz przemiennik czestotliwosci nie
bedzie mogt zatrzymac sie prawidtowo.

-600,00...0,00% Maksymalna moc generowania. 1=1%
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30.30

Kontrola nad
przepieciem

Umozliwia kontrolg nad przepieciami posredniego tgcza DC.
Szybkie hamowanie obcigzen o duzej bezwtadnosci powo-
duje wzrost napiecia do limitu kontroli przepie¢. Aby uniemoz-
liwi¢ przekroczenie limitu przez napiecie DC, kontroler
przepiecia automatycznie zmniejsza moment hamowania.
Uwaga: Jesli przemiennik czestotliwosci jest wyposazony w
czoper i rezystor hamowania lub regeneracyjny modut zasila-
jacy, kontroler musi by¢ wytgczony.

Wigcz

Wytgcz

Kontrola przepie¢ wylgczona.

Wigcz

Kontrola przepie¢ wigczona.

30.31

Kontr. nad zbyt
niskim nap.

Umozliwia kontrole nad zbyt niskim napigciem posredniego
tacza DC. Jesli napiecie DC spadnie z powodu odcigecia mocy
wejsciowej, kontroler niedostatecznego napigcia automatycz-
nie zmniejszy moment silnika w celu utrzymania napigcia
powyzej dolnego poziomu. Zmniejszenie momentu silnika spo-
woduje, ze dzieki bezwtadnos$¢ obcigzenia silnik bedzie gene-
rowat energie do przemiennika czestotliwos$ci, podtrzymujac
zasilanie tgcza DC i uniemozliwiajac spadek napigcia do czasu
zwolnienia silnika do zatrzymania. To rozwigzanie dziata jako
funkcja przejscia przez zanik zasilania w systemach z duzg
bezwtadnoscia, takich jak wiréwka lub wentylator.

Wigcz

Wytgcz

Kontrola nad zbyt niskim napigciem wytgczona.

Wigcz

Kontrola nad zbyt niskim napieciem witgczona.

30.35

Termiczne
ogranicz. prgdu

Wigczalwytgcza ograniczanie pradu wyjsciowego bazujgce
na temperaturze. Ograniczanie nalezy wytgczy¢ tylko wtedy,
gdy wymaga tego aplikacja.

Wytgcz

Termiczne ograniczenie pradu wylgczone.

Wigcz

Termiczne ograniczenie pradu wigczone.
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30.36  Speed limit Wybiera zrédto przetgczania migdzy dwoma réznymi zdefi- Nie wybrano
selection niowanymi wstgpnie zestawami limitow predko$ci z mozliwo-

$cig dostosowania.

0 = limit minimalnej predkosci zdefiniowany za pomoca para-
metru 30.77 i limit maksymalnej predkosci zdefiniowany za
pomoca parametru 30.72 sg aktywne

1 = limit minimalnej predko$ci wybrany za pomocg parametru
30.37 i limit maksymalnej predkosci zdefiniowany za pomocg
parametru 30.38 sg aktywne

Uzytkownik moze zdefiniowa¢ dwa zestawy limitow predkosci
i przetgczaé sie miedzy dwoma zestawami za pomoca zrédta
binarnego, takiego jak wejscie cyfrowe.

Pierwszy zestaw limitdw jest zdefiniowany za pomocg para-
metréw 30.11 Min. predkos¢ i 30.12 Maks. predko$c. Drugi
zestaw zawiera parametry selektora dla zaréwno limitow
minimalnych (30.37), jak i maksymalnych (30.38). Umozli-
wiajg one uzycie zrédta analogowego, ktére mozna wybrac
(takiego jak np. wejécie analogowe).

30.37
0 —]
A1 — 30.36
A2 — N\ 1
Min. — - - P
predkosé " Zdefiniowany przez
Inny — 0 uzytkownika limit
minimalnej
30.11 predkosci
30.38
0 —
All — 30.36
Al2 — AN 7
Maks. — 1~
predkosc 6/_ Zdefiniowany przez
Inny — uzytkownika limit
maksymalnej
30.12 predkosci
Nie wybrano Limity predko$ci z mozliwoscig dostosowania sg wytaczone. |0

(Limit minimalnej predkosci zdefiniowany za pomoca parame-
tru 30.11 Min. predko$¢ i limit maksymalnej predkosci zdefi-
niowany za pomocg parametru 30.712 Maks. predkosc sa
aktywne).

Wybrano Limity predkosci z mozliwoscig dostosowania sg wigczone. 1
(Limit minimalnej predkosci zdefiniowany za pomocg parame-
tru 30.37 Min speed source i limit maksymalnej predkosci

zdefiniowany za pomoca parametru 30.38 Max speed source

sg aktywne).

Zew1 aktywne Limity predkosci z mozliwoscig dostosowania sg wigczone, 2
jesli miejsce sterowania ZEW1 jest aktywne.

Zew?2 aktywne Limity predkosci z mozliwoscig dostosowania sg wigczone, 3
jesli miejsce sterowania ZEW2 jest aktywne.

Sterowanie Limity predko$ci z mozliwo$cig dostosowania sg wigczone, 4

momentem jesli tryb sterowania momentem (wektorowe sterowanie silni-
kiem) jest aktywny.

DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 0). |5

DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 1).
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DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 2). |7
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3). | 8
DI5 Wejécie cyfrowe DI5 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 4). |9
DI6 Wejécie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 5). | 10
Zarezerwowane 1
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 178). -
30.37  Min speed source Definiuje zrodto limitu minimalnej predkosci dla przemiennika | Min.
czestotliwosci, gdy zrodto jest wybrane przez parametr 30.36 | predkosc
Speed limit selection.
Uwaga: Tylko w trybie wektorowego sterowania silnikiem. W
trybie skalarnego sterowania silnikiem nalezy uzy¢ limitéw
czestotliwosci 30.73i 30.74.
Zero Brak. 0
Al1 skalowane 12.12 Wartosc¢ skalowana Al1 (patrz str. 214). 1
Al2 skalowane 12.22 Wartosc¢ skalowana Al2 (patrz str. 216). 2
Zarezerwowane 3...10
Min. predkos$¢ 30.11 Min. predko$c. "
Inny Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 178). -
30.38  Max speed source | Definiuje zrédto limitu maksymalnej predkosci dla przemien- | Maks.
nika czestotliwosci, gdy zrodto jest wybrane przez parametr | predko$c¢
30.36 Speed limit selection.
Uwaga: Tylko w trybie wektorowego sterowania silnikiem.
W trybie skalarnego sterowania silnikiem nalezy uzy¢ limitow
czestotliwosci 30.713i 30.174.
Zero Brak. 0
Al1 skalowane 12.12 Wartosc skalowana Al1 (patrz str. 214). 1
Al2 skalowane 12.22 Wartos$c skalowana Al2 (patrz str. 216). 2
Zarezerwowane 3.1
Maks. predkosc 30.12 Maks. predkosc. 12
Inny Wybor zrodta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 178). -
31 Funkcje bledu Konfiguracja zewnetrznych zdarzen. Wybér dziatania prze-
miennika czestotliwosci w sytuacjach wystgpienia btedu.
31.01  Zrédlo zdarzenia Definiuje zrédto zdarzenia zewnetrznego 1. Nieaktywne
zewn. 1 Patrz tez parametr 31.02 Typ zdarzenia zewn. 1. (prawda)
0 = Wyzwolenie zdarzenia.
1 = Normalna praca.
Aktywne (fatsz) 0 0
Nieaktywne 1 1
(prawda)
Zarezerwowane 2
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 0). |3
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 1). |4
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opéznieniach, bit 2). |5
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 3). |6
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 4). |7
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 5). | 8
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Inny [bit] Wybér zrodia (patrz Wyrazenia i skréty, str. 178). -
31.02  Typ zdarzenia Wybiera typ zdarzenia zewnetrznego 1. Btad
zewn. 1
Btad Zdarzenie zewnetrzne generuje btad. 0
Ostrzezenie Zdarzenie zewngtrzne generuje ostrzezenie. 1
31.03  Zrédio zdarzenia Definiuje zrédto zdarzenia zewnetrznego 2. Patrz tez para- Nieaktywne
zewn. 2 metr 31.04 Typ zdarzenia zewn. 2. (prawda)
Dostepne opcje zawiera opis parametru 31.01 Zrédfo zdarze-
nia zewn. 1.
31.04  Typ zdarzenia Wybiera typ zdarzenia zewnetrznego 2. Btad
zewn. 2
Btad Zdarzenie zewnetrzne generuje btad. 0
Ostrzezenie Zdarzenie zewnetrzne generuje ostrzezenie. 1
31.05  Zrédlo zdarzenia Definiuje zrédto zdarzenia zewnetrznego 3. Patrz tez para- Nieaktywne
zewn. 3 metr 31.06 Typ zdarzenia zewn. 3. (prawda)
Dostepne opcje zawiera opis parametru 31.01 Zrédfo zdarze-
nia zewn. 1.
31.06  Typ zdarzenia Wybiera typ zdarzenia zewnetrznego 3. Bfad
zewn. 3
Btad Zdarzenie zewngtrzne generuje btad. 0
Ostrzezenie Zdarzenie zewngtrzne generuje ostrzezenie. 1
31.07  Zrédlo zdarzenia Definiuje zrédto zdarzenia zewnetrznego 4. Patrz tez para- Nieaktywne
zewn. 4 metr 31.08 Typ zdarzenia zewn. 4. (prawda)
Dostepne opcje zawiera opis parametru 31.01 Zrédfo zdarze-
nia zewn. 1.
31.08  Typ zdarzenia Wybiera typ zdarzenia zewnetrznego 4. Bfad
zewn. 4
Btad Zdarzenie zewnetrzne generuje btad. 0
Ostrzezenie Zdarzenie zewngtrzne generuje ostrzezenie. 1
31.09  Zrédlo zdarzenia Definiuje zrédto zdarzenia zewnetrznego 5. Patrz tez para- Nieaktywne
zewn. 5 metr 31.10 Typ zdarzenia zewn. 5. (prawda)
Dostepne opcje zawiera opis parametru 31.01 Zrédfo zdarze-
nia zewn. 1.
31.10  Typ zdarzenia Wybiera typ zdarzenia zewnetrznego 5. Bfad
zewn. 5
Btad Zdarzenie zewnetrzne generuje btad. 0
Ostrzezenie Zdarzenie zewngtrzne generuje ostrzezenie. 1
31.11  Wybor resetu btedu | Wybiera zrédto zewnetrznego sygnatu resetowania btedu. Nieuzywany
Sygnat resetuje przemiennik czestotliwosci po wystgpieniu
sytuaciji awaryjnej, jesli przyczyna btedu juz nie wystepuje.
0->1 = Reset
Uwaga: Resetowanie btedu z interfejsu magistrali komunika-
cyjnej jest zawsze monitorowane bez wzgledu na ustawienia
tego parametru.
Nieuzywany 0 0
Nieuzywany 1 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 2). |4
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Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3). | 5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). | 6
DI6 Wejécie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 5). |7
Zarezerwowane 8...17
Funkcja czasowa 1 | Bit 0 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 18
Funkcja czasowa 2 | Bit 1 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 19
Funkcja czasowa 3 | Bit 2 parametru 34.071 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 20
Zarezerwowane 21...23
Nadzér 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 24
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 25
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 26
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 178). -
31.12  Wybédr autoresetu | Wybiera btedy, ktére sg resetowane automatycznie. Parametr | 000h
jest 16-bitowym stowem, w ktérym kazdy bit odpowiada
typowi btedu. Jesli bit jest ustawiony na warto$¢ 1, powigzany
btad jest automatycznie resetowany.
OSTRZEZENIE! Przed aktywacja funkcji nalezy sie
A upewnic, ze nie spowoduje to wystgpienia niebez-
piecznych sytuacji. Funkcja automatycznie uruchamia
ponownie przemiennik czestotliwosci i kontynuuje dziatanie
po btedzie.
Bity tej wartosci binarnej odpowiadajg nastepujgcym btedom:
Bit Btad
0 Przetezenie
1 Przepiecie
2 Za niskie napiecie
3 Btad nadzoru Al
4...9 Zarezerwowane
10 Wybrany btad (patrz parametr 31.13 Wybér btedu)
" Btad zewnetrzny 1 (ze zrédta wybranego za pomocg parametru 31.01 Zrédito zdarzenia
zewn. 1)
12 Btad zewnetrzny 2 (ze zrédta wybranego za pomoca parametru 31.03 Zrédio zdarzenia
zewn. 2)
13 Btad zewnetrzny 3 (ze zrédta wybranego za pomoca parametru 31.05 Zrédifo zdarzenia
zewn. 3)
14 Btad zewnetrzny 4 (ze zrédta wybranego za pomocg parametru 31.07 Zrédfo zdarzenia
zewn. 4)
15 Biad zewnetrzny 5 (ze zrédta wybranego za pomocg parametru 31.09 Zrédifo zdarzenia
zewn. 5)
0000h...FFFFh Stowo konfiguracji automatycznego resetowania. 1=1
31.13  Wybor btedu Za pomoca parametru 31.12 Wybér autoresetu, bit 10, defi- | 0000h
niuje btad, ktéry mozna automatycznie zresetowac.
Btedy wymieniono w rozdziale Sledzenie bledéw (str. 486).
0000h...FFFFh Kod bfedu. 10=1
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31.14

Liczba prob

Definiuje liczbe wystapien automatycznego resetowania bte-
doéw wykonanych przez przemiennik czgstotliwosci w czasie
zdefiniowanym za pomocg parametru 31.15 tgczny czas
prob.

0

0...5

Liczba wystapien automatycznego resetowania.

10=1

31.15

tgczny czas prob

Definiuje okno czasowe automatycznego resetowania btedu.
Maksymalna liczba préb w trakcie dowolnego okresu o tej
dtugosci jest okreslana w parametrze 31.14 Liczba prob.
Uwaga: Jesli pomimo préb nie mozna zresetowaé btedu,
kazda proba zresetowania wygeneruje zdarzenie i rozpocznie
nowe okno czasowe. Jesli okre$lona liczba zresetowan
(31.14) w danym czasie (31.16) jest wieksza niz warto$¢
31.15, przemiennik czestotliwosci bedzie nadal prébowat zre-
setowac btad do chwili usunigcia jego przyczyny.

30,0s

1,0...600,0 s

Czas dla automatycznego resetowania.

10=1s

31.16

Czas opéznienia

Definiuje czas po wystapieniu btedu, ktéry przemiennik cze-
stotliwo$ci odczekuje przed prébg automatycznego resetowa-
nia. Patrz parametr 31.12 Wybér autoresetu.

0,0s

0,0...120,0 s

Opdznienie automatycznego resetowania.

10=1s

31.19

Utrata fazy silnika

Wybiera sposob, w jaki przemiennik czestotliwosci reaguje w

przypadku wykrycia utraty fazy silnika.

W trybie skalarnego sterowania silnikiem:

» Nadzér aktywuje sie powyzej 10% czestotliwosci znamio-
nowe;j silnika. Jesli dowolny prad fazowy silnika pozostaje
bardzo maty przez okreslony limit czasu, zgtaszany jest
bfad utraty fazy wyjsciowej.

+ Jesli prad znamionowy silnika jest nizszy niz 1/6 znamio-
nowego pradu przemiennika czestotliwosci bgdz jesli silnik
nie jest podtgczony, firma ABB zaleca wytgczenie funkcji
utraty fazy wyjsciowej silnika.

Btad

Bez dziatania

Zadna czynno$¢ nie jest wykonywana.

Btad

Przemiennik czestotliwosci jest wytgczany awaryjnie z
powodu btedu 33871 Utrata fazy wyjsciowej.

31.21

Utrata fazy
zasilania

Wybiera sposoéb, w jaki przemiennik czgstotliwosci reaguje w
przypadku wykrycia utraty fazy zasilania.

Blad

Bez dziatania

Zadna czynno$¢ nie jest wykonywana.

Btad

Przemiennik czestotliwosci jest wytgczany awaryjnie z
powodu btedu 3130 Utrata fazy wejsciowej.
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31.22  Wskaznik STO

praca/zatrz.

Wybiera, ktére wskazania sg podawane, gdy jeden lub oba

sygnaty bezpiecznego wytgczania momentu (STO) sg wyta-

czone lub utracone. Wskazania zalezg réwniez od tego, czy

przemiennik czgstotliwos$ci dziata, czy jest zatrzymany w

momencie zdarzenia.

Tabele w ponizszych opisach opcji przedstawiajg wskazania

wygenerowane dla okreslonych ustawien.

Jesli uzywane sg opcje Ostrzezenie/Zdarzenie/Brak wskaza-

nia i sterowanie przez magistrale komunikacyjna, nalezy

sprawdzi¢, czy wartos$é 06.18 bit 7 STO = 0 przed wydaniem
polecenia startu.

Uwagi:

* Ten parametr nie wplywa na obstuge samej funkcji STO.
Funkcja STO bedzie dziatata bez wzglgdu na ustawienie
tego parametru: uruchomiony przemiennik czestotliwosci
zatrzyma sie po usunieciu jednego lub obu sygnatéw STO i
nie zostanie uruchomiony do momentu przywrécenia obu
sygnatéw STO i zresetowania wszystkich btedow.

» Utrata tylko jednego sygnatu STO generuje btad, ktory jest
interpretowany jako nieprawidtowe dziatanie.

Wiecej informacji o funkcji STO mozna znalez¢ w rozdziale

Funkcja bezpiecznego wytgczania momentu w podreczniku

uzytkownika przemiennika czestotliwosci.

Bfad/Biad

Blad/Blad

Wejscia

INT T IN2 Wskazanie (bieg lub zatrzymanie)

0 0 Btad 5091 Bezpieczne wytgczanie momentu

0 1 Btedy 5091 Bezpieczne wytgczanie momentu i
FA81 Bezpieczne wytgczanie momentu 1

Btedy 5091 Bezpieczne wytgczanie momentu i
FA82 Bezpieczne wytgczanie momentu 2

(Normalna praca)

Btad/Ostrzezenie

Wejscia Wskazanie

IN1 | IN2 Bieg Zatrzymanie

Ostrzezenie A5A0
Bezpieczne
wytgczanie momentu

0 0 Btad 5091 Bezpieczne
wytgczanie momentu

Btedy 5091
Bezpieczne
wytgczanie momentu i | wytgczanie momentu i
FA81 Bezpieczne |btad FA81 Bezpieczne
wytgczanie momentu 1|wyfgczanie momentu 1

Ostrzezenie ASA0
Bezpieczne

Btedy 5091 Ostrzezenie A5A0
Bezpieczne Bezpieczne
wytgczanie momentu i | wytgczanie momentu i

FA82 Bezpieczne |btad FA82 Bezpieczne
wytgczanie momentu 2|\wytgczanie momentu 2

(Normalna praca)
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Btad/Zdarzenie 2
Wejscia Wskazanie
IN1 | IN2 Bieg Zatrzymanie
. Zdarzenie B5A0
0 0 Btad 5091 lBezpleczne Bezpieczne
wytgczanie momentu .
wytgczanie momentu
Btedy 5091 Zdarzenie B5A0
Bezpieczne Bezpieczne
0 1 | wylgczanie momentu i | wytgczanie momentu i
FA81 Bezpieczne |btad FA81 Bezpieczne
wytgczanie momentu 1|wytgczanie momentu 1
Btedy 5091 Zdarzenie B5A0
Bezpieczne Bezpieczne
1 0 | wyfgczanie momentu i | wytgczanie momentu i
FA82 Bezpieczne |btad FA82 Bezpieczne
wytgczanie momentu 2|wytgczanie momentu 2
Ostrzeze- 3
nie/Ostrzezenie Eo
Wejscia . . .
NT T IN2 Wskazanie (bieg lub zatrzymanie)
0 0 Ostrzezenie A5A0 Bezpieczne wyfgczanie
momentu
Ostrzezenie A5A0 Bezpieczne wyfgczanie
0 1 momentu i blad FA81 Bezpieczne wytgczanie
momentu 1
Ostrzezenie A5A0 Bezpieczne wytgczanie
1 0 | momentu i btad FA82 Bezpieczne wytgczanie
momentu 2
1 1 (Normalna praca)
Zdarzenie/Zdarze- 4
nie Wejscia o )
NT T IN2 Wskazanie (bieg lub zatrzymanie)
0 0 Zdarzenie B5A0 Zdarzenie STO
0 1 Zdarzenie B5A0 Zdarzenie STO i btad FA81
Bezpieczne wytgczanie momentu 1
1 0 Zdarzenie B5A0 Zdarzenie STO i btad FA82
Bezpieczne wytgczanie momentu 2
1 1 (Normalna praca)
Bez wskaza- 5
nia/Bez wskazania Eo
Wejscia . . .
INT T INZ Wskazanie (bieg lub zatrzymanie)
0 0 Brak
0 1 |Btad FA81 Bezpieczne wyigczanie momentu 1
1 0 |[Btad FA82 Bezpieczne wytgczanie momentu 2
1 1 (Normalna praca)
31.23  Btgd okablow./uzie- | Wybiera sposob, w jaki przemiennik czestotliwos$ci reaguje na | Bfgd
mienia nieprawidtowe podtgczenie kabli zasilania i kabli silnika (tzn.
kabel zasilania wejscia jest podigczony do ztgcza silnika
przemiennika czestotliwosci).
Bez dziatania Zadna czynno$¢ nie jest wykonywana. 0
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Btad Przemiennik czgstotliwosci jest wylgczany awaryjnie z 1
powodu btedu 371871 Bfgd okablow./uziemienia.
31.24  Funkcja utyku Wybiera sposdéb, w jaki przemiennik czestotliwosci reaguje na | Bez dziatania
niespodziewane przerwanie pracy przez silnik (utyk).
Utyk silnika jest zdefiniowany w nastepujacy sposob:
* Przemiennik czestotliwosci przekracza limit pradu utyku
(31.25 Limit pradu f. utyku) i
» czestotliwo$¢ wyjsciowa jest ponizej poziomu okreslonego
parametrem 317.27 Limit czestotliwo$ci futyku lub predkosé
silnika jest ponizej poziomu okreslonego parametrem
31.26 Limit predko$ci f. utyku i
* powyzsze warunki wystepowaty dtuzej niz przez okres
okre$lony parametrem 317.28 Czas utyku.
Bez dziatania Brak (nadzér nad utykiem silnika wytaczony). 0
Ostrzezenie Przemiennik czestotliwos$ci generuje ostrzezenie A780 Utyk | 1
silnika.
Btad Przemiennik czgstotliwosci jest wylgczany awaryjnie z 2
powodu btedu 77121 Utyk silnika.
31.25  Limit prgdu f. utyku | Limit pradu utyku silnika jest okre$lany jako procentowa war- | 200,0%
to$¢ prgdu znamionowego silnika. Patrz parametr 31.24
Funkcja utyku.
0,0...1600,0% Limit pradu utyku silnika. -
31.26  Limit predko$ci f. Limit predkosci utyku silnika w obr./min. Patrz parametr 31.24 | 150,00 obr./min
utyku Funkcja utyku.
0,00... Limit predkosci utyku silnika. Patrz
10000,00 obr./min parametr
46.01
31.27  Limit czestotliwos$ci | Limit czestotliwosci utyku silnika. Patrz parametr 31.24 Funk- | 15,00 Hz
futyku cja utyku.
Uwaga: Ustawienie limitu ponizej 10 Hz nie jest zalecane.
0,00...1000,00 Hz Limit czestotliwosci utyku silnika. Patrz
parametr
46.02
31.28  Czas utyku Czas utyku silnika. Patrz parametr 31.24 Funkcja utyku. 20s
0...3600 s Czas utyku silnika. -
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31.30  Marg. wyt. dla Razem z parametrami 30.71 Min. predko$c i 30.12 Maks. 500,00
przekr. predk. predkos$¢ definiuje maksymalng dopuszczalng predkos¢ sil- | obr./min

nika (ochrona przed nadmierng predkoscia). Jesli predkosé
(24.02 Uzyte sprz. zwr. od predkosci) przekracza limit pred-
kosci zdefiniowany w parametrze 30.77 lub 30.72 o warto$¢
wiekszg niz okreslona w tym parametrze, przemiennik cze-
stotliwos$ci zostaje awaryjnie wytgczony z powodu btedu 7370
Za duza predkosc.

OSTRZEZENIE! Ta funkcja nadzoruje tylko predko$é

w trybie wektorowego sterowania silnikiem. Funkcja

nie dziata w trybie skalarnego sterowania silnikiem.
Przyktad: Jesli maksymalna predkos$¢ to 1420 obr./min i mar-
gines wytgczenia awaryjnego przemiennika czestotliwosci to
300 obr./min, przemiennik czestotliwosci zostanie wytgczony
awaryjnie przy predkosci 1720 obr./min.

Predkosc (24.02)

A Poziom wytgczenia awaryjnego z
_ _ _ powodu nadmiernej predkosci
31.30
30.12
0 -
Czas
30.11
31.30
V_ " “Poziom w_ylaania_aw;yjn?goz
powodu nadmiernej predkosci
0,00... Margines wytgczenia awaryjnego z powodu nadmiernej pred- | Patrz
10000,00 obr./min kosci. parametr

46.01
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31.31

Marg. wyt. dla
przekr.czest.

Razem z parametrami 30.713 Min. czestotliwosc i 30.14 Maks.

czestotliwo$¢ definiuje maksymalng dopuszczalng czestotli-
wos¢ silnika (ochrona przed nadmierng czestotliwoscig).
Wartos$¢ bezwzgledna tego poziomu wytgczenia awaryjnego
z powodu nadmiernej czestotliwosci jest obliczana przez
dodanie wartosci tego parametru do wyzszej z wartosci bez-
wzglednych parametréw 30.13 Min. czestotliwos¢ i 30.14
Maks. czestotliwosc.
Jesli czestotliwos$¢ wyjsciowa (01.06 Czestotliwosc
wyjéciowa) przekracza poziom wytgczenia awaryjnego
z powodu nadmiernej czestotliwosci (tzn. warto$é bez-
wzgledna przekracza warto$¢ bezwzgledng poziomu wyta-
czenia awaryjnego z powodu nadmiernej czestotliwosci),
przemiennik czestotliwos$ci zostaje awaryjnie wytgczony
z powodu btedu 73F0 Za duza czestotliw..
Czestotliwosé

Poziom wytgczenia awaryjnego z
‘_ powodu nadmiernej czestotliwosci

30.14
t ABS(30.14)

ABS(30.14) Czas

Poziom wytgczenia awaryjnego z
powodu nadmiernej czestotliwosci

15,00 Hz

0,00...10000,00 Hz

Margines wytgczenia awaryjnego z powodu nadmiernej czg-
stotliwosci.

T=1Hz




Parametry 307

Nr Nazwal/wartos¢ Opis Dom/EkwM
K16
31.32  Nadzér rampy Parametry 31.32 Nadz6r rampy zatrzymania awaryjn. i 31.33 | 0%
zatrzymania Opdz. nadzoru rampy zatrz. awaryj. (razem z pochodng para-
awaryjn. metru 24.02 Uzyte sprz. zwr. od predkosci) zapewniajg funk-

cje nadzoru trybéw zatrzymania awaryjnego Off1 i Off3.
Nadzér wykorzystuje:
» obserwacje czasu, w jakim hamuije silnik, lub
» poréwnanie aktualnych i oczekiwanych wspoétczynnikow
zwalniania.
Jesli ten parametr ustawiono na 0%, maksymalny czas
zatrzymania jest ustawiany bezposrednio w parametrze
31.33. W przeciwnym razie parametr 31.32 definiuje maksy-
malne dopuszczalne odchylenie od oczekiwanego wspot-
czynnika zwalniania, ktéry jest obliczany na podstawie
parametrow 23.11...23.15 (Off1) lub 23.23 Czas zatrz.
awaryjnego (Off3). Jesli rzeczywisty wspotczynnik zwalniania
(24.02) odbiega zbytnio od oczekiwanego wspotczynnika,
przemiennik czestotliwos$ci zostaje awaryjnie wytaczony z
powodu btedu 73B0 Bifgd rampy zatrzym. awar., ustawia bit 8
parametru 06.17 Stowo stanu 2 przemien. i zwalnia wybie-
giem do zatrzymania.
Jesli parametr 31.32 jest ustawiony na 0% i parametr 31.33
jest ustawiony na 0 s, nadzér rampy zatrzymania awaryjnego
jest wytgczony.
Patrz tez parametr 21.04 Tryb zatrzymania awaryjnego.

0...300% Maksymalne odchylenie od oczekiwanego wspétczynnika 1=1%
zwalniania.
31.33  Opéz. nadzoru Jesli parametr 31.32 Nadz6r rampy zatrzymania awaryjn. jest [0 s
rampy zatrz. ustawiony na 0%, ten parametr definiuje maksymalny czas
awaryj. zatrzymania awaryjnego (tryb Off1 lub Off3). Jesli silnik nie

zatrzymat sie po uptywie tego czasu, przemiennik czestotli-
wosci zostaje wytgczony awaryjnie z powodu btedu 73B0
Bfad rampy zatrzym. awar., ustawia bit 8 parametru 06.717
Stowo stanu 2 przemien. i zwalnia wybiegiem do zatrzyma-
nia.

Jesli parametr 31.32 ustawiono na warto$¢ inng niz 0%, ten
parametr definiuje opdznienie pomigdzy otrzymaniem polece-
nia zatrzymania awaryjnego i aktywacja nadzoru. Firma ABB
zaleca okreslenie krotkiego opoéznienia, aby umozliwi¢ stabili-
zacje wspotczynnika zmiany predkosci.

0...100 s Maksymalny czas spadku rampy lub op6znienie aktywacji 1=1s
nadzoru.
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31.35  Funkcja btedu gt.
wentylatora

Wybiera sposéb, w jaki przemiennik czgstotliwosci reaguje w

przypadku wykrycia btedu gtéwnego wentylatora chtodzg-

cego.

Uwaga: W przypadku modutu falownika ztozonego z jednego

lub kilku wentylatoréw znajdujacych sie w tej samej obudowie

moze by¢ mozliwe kontynuowanie dziatania nawet w przy-

padku zatrzymania pracy jednego z wentylatoréw modutu

falownika. Jesli zostanie wykryta awaria wentylatora, program

sterujgcy automatycznie wykona nastepujace dziatania:

« ustawi petng predkos$¢ innego wentylatora modutu;

+ ustawi petng predkos¢ innych wentylatoréw modutéw (jesli
wystepuja);

* zmniejszy do warto$ci minimalnej czestotliwos¢
kluczowania oraz

* wytaczy nadzor nad réznicg temperatur miedzy modutami.

Jesli w tym parametrze ustawiono warto$¢ Btgd, modut falow-

nika zostanie wytgczony awaryjnie (ale nadal zrealizuje dzia-

fania wymienione powyzej). W przeciwnym razie falownik

sprébuje kontynuowac dziatanie.

Ostrzezenie

Blad

Wyzwala btad, gdy predkos$¢ jest nizsza niz wynik biegu iden-
tyfikacyjnego lub wstepnie okreslona warto$¢.

Ostrzezenie

Wyzwala ostrzezenie, gdy predkosc¢ jest nizsza niz wynik
biegu identyfikacyjnego lub wstgpnie okreslona warto$¢.

Bez dziatania

Zadna czynno$¢ nie jest wykonywana.

32 Nadzor

Konfiguracja funkcji nadzoru sygnatu 1...6.

Istnieje mozliwo$¢ wyboru szesciu wartosci do monitorowa-
nia. Ostrzezenie lub bfad sa generowane, gdy przekroczone
zostang zdefiniowane limity.

Warto réwniez zapoznaé sie z sekcjg Nadzér sygnatu (na
str. 170).

32.01  Stan nadzoru

Stowo stanu nadzoru sygnatu.

Wskazuje, czy warto$ci monitorowane przez funkcje nadzoru
sygnatu znajdujg sie w obrebie odpowiednich limitéw lub
poza nimi.

Uwaga: To stowo jest niezalezne od czynnos$ci przemiennika
czestotliwosci zdefiniowanych przez parametry 32.06, 32.16,
32.26, 32.36, 32.46 i 32.56.

0000b

Bit Nazwa Opis

0 Nadzér 1 aktywny 1 = Sygnat wybrany za pomocg parametru 32.07 znajduje si¢
poza limitami.

1 Nadzér 2 aktywny 1 = Sygnat wybrany za pomocg parametru 32. 17 znajduje si¢
poza limitami.

2 Nadzér 3 aktywny 1 = Sygnat wybrany za pomocg parametru 32.27 znajduje si¢
poza limitami.

3 Nadzér 4 aktywny 1 = Sygnat wybrany za pomocg parametru 32.37 znajduje si¢
poza limitami.

4 Nadzér 5 aktywny 1 = Sygnat wybrany za pomocg parametru 32.47 znajduje sie
poza limitami.

5 Nadzér 6 aktywny 1 = Sygnat wybrany za pomocg parametru 32.27 znajduje sie
poza limitami.

6...15 |Zarezerwowane

0000...0111b Stowo stanu nadzoru sygnatu. 1=1
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32.05  Funkcja nadzoru 1 | Wybiera tryb funkcji nadzoru sygnatu 1. Okresla sposob, Nieaktywne
w jaki monitorowany sygnat (patrz parametr 32.07) jest
poréwnywany z dolnymi i gérnymi limitami (odpowiednio
32.09i 32.10). Czynno$é¢, ktéra ma zostaé wykonana, gdy
warunek jest spetniony, jest okreslana parametrem 32.06.

Nieaktywne Nadzér sygnatu 1 nie jest uzywany. 0

Ponizej Czynnos¢ jest wykonywana, gdy sygnat spadnie ponizej dol- | 1
nego limitu.

Powyzej Czynnos¢ jest wykonywana, gdy sygnat wzros$nie powyzej 2
gornego limitu.

Bezwzgl. ponizej Czynnos¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ bezwzgledna 3
sygnatu spadnie ponizej (bezwzglednego) dolnego limitu.

Bezwzgl. powyzej Czynnos¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ bezwzgledna 4
sygnatu wzro$nie powyzej (bezwzglednego) gérnego limitu.

Oba Czynno$¢ jest wykonywana, gdy sygnat spadnie ponizej dol- |5
nego limitu lub wzro$nie powyzej gérnego limitu.

Bezwzgl. obie Czynnos¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ bezwzgledna 6
sygnatu spadnie ponizej (bezwzglednego) dolnego limitu lub
wzrosénie powyzej (bezwzglednego) gérnego limitu.

Histereza Czynnos¢ jest wykonywana, gdy wartos$¢ sygnatu zwigkszy 7
sie powyzej wartosci zdefiniowanej przez limit + 0,5 - zakresu
histerezy (32.11 Histereza nadzoru 1). Czynno$¢ zostaje dez-
aktywowana, gdy warto$¢ sygnatu spadnie ponizej wartosci
zdefiniowanej przez limit - 0,5 - zakresu histerezy.

32.06 Dziatanie nadzoru 1 | Okresla, czy przemiennik generuje btad, generuje ostrzeze- | Bez dziatania
nie czy nie generuje zadnego zdarzenia, gdy warto$ci monito-
rowane przez funkcje nadzoru sygnatu 1 wykraczajg poza
limity.

Uwaga: Ten parametr nie wplywa na stan wskazywany przez
parametr 32.01 Stan nadzoru.

Bez dziatania Brak wygenerowanego ostrzezenia lub btedu. 0

Ostrzezenie Wygenerowano ostrzezenie A8B0 Nadzér sygnatu 1 ABB. 1

Btad Przemiennik czgstotliwosci jest wytaczany awaryjnie z 2
powodu btedu 80B0 Nadzér sygnatu 1.

Btad jest Jesli przemiennik czgstotliwosci jest uruchomiony, zostanie 3

uruchomiony wylgczony awaryjnie z powodu btedu 80B0 Nadzér sygnatu 1.

32.07  Sygnat nadzoru 1 Wybiera sygnat, ktéry ma by¢ monitorowany przez funkcje Czestotli-
nadzoru sygnatu 1. wosé

Zero Brak. 0

Warto$¢ zadana 01.01 Uzyta predko$¢ silnika (str. 181). 1

Zarezerwowane 2

Czestotliwos¢ 01.06 Czestotliwos$¢ wyjsciowa (str. 181). 3

Prad 01.07 Prad silnika (str. 181). 4

Zarezerwowane 5

Moment 01.10 Moment silnika (str. 182). 6

Napiecie DC 01.11 Napigcie DC (str. 182). 7

Moc wyjsciowa 01.14 Moc wyjéciowa (str. 182). 8

Al1 12.11 Warto$¢ aktualna Al1 (str. 214). 9

Al2 12.21 Wartosc¢ aktualna Al2 (str. 216). 10

Zarezerwowane 11..17
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W. zad. predkosci 23.01 W.zad.predkosci przed ramp. (str. 261). 18
przed ramp.
W. zad. predkosci 23.02 W. zad. predkosci po ramp. (str. 2617). 19
po ramp.
Uzywana w. zad. 24.01 Uzyta wart. zad. predkosci (str. 266). 20
predkosci
Uzyta wart. zad. 26.02 Uzyta wart. zad. momentu (str. 273). 21
momentu
Uzywana w. zad. 28.02 Wyjscie rampy w. zad. czest. (str. 277). 22
czestotliwosci
Temperatura 05.11 Temperatura inwertera (str. 188). 23
inwertera
Wyijscie PID 40.01 PID procesu: akt.wart. wyj. (str. 343). 24
procesu
Sprzezenie zwrotne | 40.02 PID procesu: akt.wart.sprz.zw. (str. 343). 25
PID procesu
Aktualna wart. 40.03 PID procesu: akt.wart.nastawy (str. 343). 26
nastawy
Aktualna wart. 40.04 PID procesu: akt.wart.odchyl. (str. 343). 27
uchybu
Inny Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 178). -
32.08 Czas filtru nadzoru | Definiuje statg czasu filtru dla sygnatu monitorowanego przez | 0,000 s
1 nadzoér sygnatu 1.
0,000...30,000 s Czas filtru sygnatu. 1000=1s
32.09 Nadzér 1: dolny Definiuje dolny limit nadzoru sygnatu 1. 0,00
limit
-21474836,00... Dolny limit. -
21474836,00
32.10  Nadzér 1: gérny Definiuje goérny limit nadzoru sygnatu 1. 0,00
limit
-21474836,00... Gorny limit. -
21474836,00
32.11  Histereza nadzoru | Definiuje histereze dla sygnatu monitorowanego przez funk- | 0,00
1 cje nadzoru sygnatu 1. Ten parametr ma zastosowanie do
wszystkich wyboréw dla parametru 32.05 Funkcja nadzoru 1,
nie tylko do histerezy (7).
Czynnos$¢ jest wykonywana, gdy sygnat wzro$nie powyzej
wartosci zdefiniowanej przez gérny limit + 0,5 histerezy.
Czynnos¢ jest dezaktywowana, gdy warto$¢ sygnatu spadnie
ponizej wartosci zdefiniowanej przez dolny limit - 0,5 histe-
rezy.
0,00...100000,00 Histereza. -
32.15  Funkcja nadzoru 2 | Wybiera tryb funkcji nadzoru sygnatu 2. Okresla sposob, w Nieaktywne
jaki monitorowany sygnat (patrz parametr 32.17) jest poréw-
nywany z dolnymi i gérnymi limitami (odpowiednio 32.79 i
32.20). Czynnos¢, ktéra ma zosta¢ wykonana, gdy warunek
jest spetniony, jest okreslana parametrem 32.76.
Nieaktywne Nadzér sygnatu 2 nie jest uzywany. 0
Ponizej Czynnos¢ jest wykonywana, gdy sygnat spadnie ponizej dol- | 1

nego limitu.
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Powyzej Czynnos¢ jest wykonywana, gdy sygnat wzros$nie powyzej 2
gornego limitu.

Bezwzgl. ponizej Czynnos¢ jest wykonywana, gdy wartos¢ bezwzgledna 3
sygnatu spadnie ponizej (bezwzglednego) dolnego limitu.

Bezwzgl. powyzej Czynnos¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ bezwzglgdna 4
sygnatu wzro$nie powyzej (bezwzglednego) gérnego limitu.

Oba Czynnos¢ jest wykonywana, gdy sygnat spadnie ponizej dol- |5
nego limitu lub wzro$nie powyzej gérnego limitu.

Bezwzgl. obie Czynnos¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ bezwzgledna 6
sygnatu spadnie ponizej (bezwzglednego) dolnego limitu lub
wzro$nie powyzej (bezwzglednego) gérnego limitu.

Histereza Czynnos¢ jest wykonywana, gdy wartos$¢ sygnatu zwigkszy 7
sie powyzej wartosci zdefiniowanej przez limit + 0,5 - zakresu
histerezy (32.21 Histereza nadzoru 2). Czynno$¢ jest dezak-
tywowana, gdy wartos$¢ sygnatu spadnie ponizej wartosci
zdefiniowanej przez limit - 0,5 - zakresu histerezy.

32.16  Dziatanie nadzoru 2 | Okresla, czy przemiennik generuje btad, generuje ostrzeze- | Bez dziatania
nie czy nie generuje zadnego zdarzenia, gdy warto$ci monito-
rowane przez funkcje nadzoru sygnatu 2 wykraczajg poza
limity.

Uwaga: Ten parametr nie wplywa na stan wskazywany przez
parametr 32.01 Stan nadzoru.

Bez dziatania Brak wygenerowanego ostrzezenia lub btedu. 0

Ostrzezenie Wygenerowano ostrzezenie A8B1 Nadzér sygnatu 2 ABB. 1

Btad Przemiennik czgstotliwosci jest wytaczany awaryjnie z 2
powodu btedu 80B1 Nadzor sygnatu 2.

Btad jest Jesli przemiennik czgstotliwosci jest uruchomiony, zostanie 3

uruchomiony wylgczony awaryjnie z powodu btedu 80B0 Nadzér sygnatu 1.

32.17  Sygnat nadzoru 2 Wybiera sygnat, ktéry ma by¢ monitorowany przez funkcje Prad
nadzoru sygnatu 2.

Dostepne opcje zawiera opis parametru 32.07 Sygnat
nadzoru 1.

32.18  Czas filtru nadzoru | Definiuje statg czasu filtru dla sygnatu monitorowanego przez | 0,000 s

2 nadzoér sygnatu 2.

0,000...30,000 s Czas filtru sygnatu. 1000=1s

32.19  Nadzér 2: dolny Definiuje dolny limit nadzoru sygnatu 2. 0,00

limit

-21474836,00... Dolny limit. -

21474836,00

32.20  Nadzér 2: gérny Definiuje gérny limit nadzoru sygnatu 2. 0,00

limit

-21474836,00... Gorny limit. -

21474836,00

32.21  Histereza nadzoru | Definiuje histereze dla sygnatu monitorowanego przez funk- | 0,00

2

cje nadzoru sygnatu 2. Ten parametr ma zastosowanie do
wszystkich wyboréw dla parametru 32.15 Funkcja nadzoru 2,
nie tylko do histerezy (7).

Czynno$¢ jest wykonywana, gdy sygnat wzro$nie powyzej war-
tosci zdefiniowanej przez gérny limit + 0,5 histerezy. Czynno$¢
jest dezaktywowana, gdy warto$¢ sygnatu spadnie ponizej
wartosci zdefiniowanej przez dolny limit - 0,5 histerezy.

0,00...100000,00

Histereza.
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32.25  Funkcja nadzoru 3 | Wybiera tryb funkcji nadzoru sygnatu 3. Okresla sposob, Nieaktywne
w jaki monitorowany sygnat (patrz parametr 32.27) jest
poréwnywany z dolnymi i gérnymi limitami (odpowiednio
32.29 i 32.30). Czynnosé, ktéra ma zostaé wykonana, gdy
warunek jest spetniony, jest okreslana parametrem 32.26.
Nieaktywne Nadzér sygnatu 3 nie jest uzywany. 0
Ponizej Czynnos¢ jest wykonywana, gdy sygnat spadnie ponizej dol- | 1
nego limitu.
Powyzej Czynno$¢ jest wykonywana, gdy sygnat wzro$nie powyzej 2
gornego limitu.
Bezwzgl. ponizej Czynnos¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ bezwzgledna 3
sygnatu spadnie ponizej (bezwzglednego) dolnego limitu.
Bezwzgl. powyzej Czynnos¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ bezwzgledna 4
sygnatu wzro$nie powyzej (bezwzglednego) gérnego limitu.
Oba Czynno$¢ jest wykonywana, gdy sygnat spadnie ponizej dol- |5
nego limitu lub wzro$nie powyzej gérnego limitu.
Bezwzgl. obie Czynnos¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ bezwzgledna 6
sygnatu spadnie ponizej (bezwzglednego) dolnego limitu lub
wzro$nie powyzej (bezwzglednego) gérnego limitu.
Histereza Czynnos¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ sygnatu zwiekszy 7
sie powyzej wartosci zdefiniowanej przez limit + 0,5 - zakresu
histerezy (32.31 Histereza nadzoru 3). Czynno$¢ jest dezak-
tywowana, gdy warto$¢ sygnatu spadnie ponizej wartosci
zdefiniowanej przez limit - 0,5 - zakresu histerezy.
32.26  Dziatanie nadzoru 3 | Okresla, czy przemiennik generuje btad, generuje ostrzeze- | Bez dziatania
nie czy nie generuje zadnego zdarzenia, gdy warto$ci monito-
rowane przez funkcje nadzoru sygnatu 3 wykraczajg poza
limity.
Uwaga: Ten parametr nie wptywa na stan wskazywany przez
parametr 32.01 Stan nadzoru.
Bez dziatania Brak wygenerowanego ostrzezenia lub btedu. 0
Ostrzezenie Wygenerowano ostrzezenie A8B2 Nadzér sygnatu 3 ABB. 1
Btad Przemiennik czestotliwosci jest wytaczany awaryjnie z 2
powodu btedu 80B2 Nadzor sygnatu 3.
Btfad jest Jesli przemiennik czgstotliwosci jest uruchomiony, zostanie 3
uruchomiony wylgczony awaryjnie z powodu btedu 80B0 Nadzér sygnatu 1.
32.27  Sygnat nadzoru 3 Wybiera sygnat, ktéry ma by¢ monitorowany przez funkcje Moment
nadzoru sygnatu 3.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 32.07 Sygnat
nadzoru 1.
32.28 Czas filtru nadzoru | Definiuje statg czasu filtru dla sygnatu monitorowanego przez | 0,000 s
3 nadzor sygnatu 3.
0,000...30,000 s Czas filtru sygnatu. 1000=1s
32.29  Nadzér 3: dolny Definiuje dolny limit nadzoru sygnatu 3. 0,00
limit
-21474836,00... Dolny limit. -
21474836,00
32.30  Nadzér 3: gérny Definiuje goérny limit nadzoru sygnatu 3. 0,00

limit

-21474836,00...
21474836,00

Gorny limit.
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32.31

Histereza nadzoru
3

Definiuje histereze dla sygnatu monitorowanego przez funk-
cje nadzoru sygnatu 3. Ten parametr ma zastosowanie do
wszystkich wyboréw dla parametru 32.25 Funkcja nadzoru 3,
nie tylko do histerezy (7).

Czynnos¢ jest wykonywana, gdy sygnat wzros$nie powyzej
wartosci zdefiniowanej przez gérny limit + 0,5 histerezy.
Czynno$¢ jest dezaktywowana, gdy warto$¢ sygnatu spadnie
ponizej wartosci zdefiniowanej przez dolny limit - 0,5 histe-
rezy.

0,00

0,00...100000,00

Histereza.

32.35

Funkcja nadzoru 4

Wybiera tryb funkcji nadzoru sygnatu 4. Okresla sposoéb, w
jaki monitorowany sygnat (patrz parametr 32.37) jest poréw-
nywany z dolnymi i gérnymi limitami (odpowiednio 32.39 i
32.30). Czynnos¢, ktéra ma zosta¢ wykonana, gdy warunek
jest spetniony, jest okreslana parametrem 32.36.

Nieaktywne

Nieaktywne

Nadzér sygnatu 4 nie jest uzywany.

Ponizej

Czynnos¢ jest wykonywana, gdy sygnat spadnie ponizej dol-
nego limitu.

Powyzej

Czynnos¢ jest wykonywana, gdy sygnat wzros$nie powyzej
gornego limitu.

Bezwzgledny niski

Czynnos¢ jest wykonywana, gdy wartos$¢ bezwzgledna
sygnatu spadnie ponizej (bezwzglednego) dolnego limitu.

Bezwzgl. powyzej

Czynnos¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ bezwzgledna
sygnatu wzro$nie powyzej (bezwzglednego) gérnego limitu.

Oba

Czynnos¢ jest wykonywana, gdy sygnat spadnie ponizej dol-
nego limitu lub wzro$nie powyzej gérnego limitu.

Bezwzgl. obie

Czynnos¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ bezwzgledna
sygnatu spadnie ponizej (bezwzglednego) dolnego limitu lub
wzro$nie powyzej (bezwzglednego) gérnego limitu.

Histereza

Czynnos¢ jest wykonywana, gdy wartos$¢ sygnatu zwigkszy
sie powyzej wartosci zdefiniowanej przez limit + 0,5 - zakresu
histerezy (32.41 Histereza nadzoru 4). Czynno$¢ jest dezak-
tywowana, gdy wartos$¢ sygnatu spadnie ponizej wartosci
zdefiniowanej przez limit - 0,5 - zakresu histerezy.

32.36

Dziatanie nadzoru 4

Okresla, czy przemiennik generuje btad, generuje ostrzeze-
nie czy nie generuje zadnego zdarzenia, gdy warto$ci monito-
rowane przez funkcje nadzoru sygnatu 4 wykraczajg poza
limity.

Uwaga: Ten parametr nie wplywa na stan wskazywany przez
parametr 32.01 Stan nadzoru.

Bez dziatania

Bez dziatania

Brak wygenerowanego ostrzezenia lub btedu.

Ostrzezenie

Wygenerowano ostrzezenie A8B3 Nadzér sygnatu 4 ABB.

-

Btad

Przemiennik czestotliwosci jest wytgczany awaryjnie z
powodu btedu 80B3 Nadzor sygnatu 4.

Btad jest
uruchomiony

Przemiennik czgstotliwosci zostanie wylaczony awaryjnie z
powodu btedu 80B0 Nadzér sygnatu 1, jesli silnik jest urucho-
miony.

32.37

Sygnat nadzoru 4

Wybiera sygnat, ktéry ma by¢ monitorowany przez funkcje
nadzoru sygnatu 4.

Dostgpne opcje zawiera opis parametru 32.07 Sygnat
nadzoru 1.

Zero
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32.38  Czas filtru nadzoru | Definiuje statg czasu filtru dla sygnatu monitorowanego przez | 0,000 s
4 nadzor sygnatu 4.
0,000...30,000 s Czas filtru sygnatu. 1000=1s
32.39  Nadzér 4: dolny Definiuje dolny limit nadzoru sygnatu 4. 0,00
limit
-21474836,00... Dolny limit. -
21474836,00
32.40  Nadzoér 4: gérny Definiuje goérny limit nadzoru sygnatu 4. 0,00
limit
-21474836,00... Gorny limit. -
21474836,00
32.41  Histereza nadzoru | Definiuje histereze dla sygnatu monitorowanego przez funk- | 0,00
4 cje nadzoru sygnatu 4. Ten parametr ma zastosowanie do
wszystkich wyboréw dla parametru 32.35 Funkcja nadzoru 4,
nie tylko do histerezy (7).
Czynnos$¢ jest wykonywana, gdy sygnat wzro$nie powyzej
wartosci zdefiniowanej przez gérny limit + 0,5 histerezy.
Czynnos¢ jest dezaktywowana, gdy warto$¢ sygnatu spadnie
ponizej wartosci zdefiniowanej przez dolny limit - 0,5 histe-
rezy.
0,00...100000,00 Histereza. -
32.45  Funkcja nadzoru 5 | Wybiera tryb funkcji nadzoru sygnatu 5. Okresla sposob, w Nieaktywne
jaki monitorowany sygnat (patrz parametr 32.47) jest poréw-
nywany z dolnymi i gérnymi limitami (odpowiednio 32.49 i
32.40). Czynno$¢, ktéra ma zosta¢ wykonana, gdy warunek
jest spetniony, jest okreslana parametrem 32.46.
Nieaktywne Nadzér sygnatu 5 nie jest uzywany. 0
Ponizej Czynnos¢ jest wykonywana, gdy sygnat spadnie ponizej dol- | 1
nego limitu.
Powyzej Czynno$¢ jest wykonywana, gdy sygnat wzro$nie powyzej 2
gornego limitu.
Bezwzgl. ponizej Czynnos¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ bezwzgledna 3
sygnatu spadnie ponizej (bezwzglednego) dolnego limitu.
Bezwzgl. powyzej Czynno$¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ bezwzgledna 4
sygnatu wzro$nie powyzej (bezwzglednego) gérnego limitu.
Oba Czynnos¢ jest wykonywana, gdy sygnat spadnie ponizej dol- | 5
nego limitu lub wzro$nie powyzej gérnego limitu.
Bezwzgl. obie Czynnos¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ bezwzgledna 6
sygnatu spadnie ponizej (bezwzglednego) dolnego limitu lub
wzrosnie powyzej (bezwzglednego) gornego limitu.
Histereza Czynnos¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ sygnatu zwiekszy 7
sie powyzej wartosci zdefiniowanej przez limit + 0,5 - zakresu
histerezy (32.51 Histereza nadzoru 5). Czynno$¢ jest dezak-
tywowana, gdy warto$¢ sygnatu spadnie ponizej wartosci
zdefiniowanej przez limit - 0,5 - zakresu histerezy.
32.46  Dziatanie nadzoru 5 | Okresla, czy przemiennik generuje btad, generuje ostrzeze- | Bez dziatania

nie czy nie generuje zadnego zdarzenia, gdy warto$ci monito-
rowane przez funkcje nadzoru sygnatu 5 wykraczajg poza
limity.

Uwaga: Ten parametr nie wptywa na stan wskazywany przez
parametr 32.01 Stan nadzoru.

Bez dziatania

Brak wygenerowanego ostrzezenia lub btedu.
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Ostrzezenie Wygenerowano ostrzezenie A8B4 Nadzér sygnatu 5 ABB. 1
Btad Przemiennik czgstotliwosci jest wytgczany awaryjnie z 2
powodu btedu 80B4 Nadzér sygnatu 5.
Btad jest Przemiennik czgstotliwos$ci zostanie wylaczony awaryjnie z 3
uruchomiony powodu btedu 80B0 Nadzér sygnatu 1, jesli silnik jest urucho-
miony.
32.47  Sygnat nadzoru 5 Wybiera sygnat, ktéry ma by¢ monitorowany przez funkcje Zero
nadzoru sygnatu 5.
Dostegpne opcje zawiera opis parametru 32.07 Sygnat
nadzoru 1.
32.48  Czas filtru nadzoru | Definiuje statg czasu filtru dla sygnatu monitorowanego przez | 0,000 s
5 nadzoér sygnatu 5.
0,000...30,000 s Czas filtru sygnatu. 1000=1s
32.49  Nadzér 5: doiny Definiuje dolny limit nadzoru sygnatu 5. 0,00
limit
-21474836,00... Dolny limit. -
21474836,00
32.50 Nadzér 5: gérny Definiuje goérny limit nadzoru sygnatu 5. 0,00
limit
-21474836,00... Gorny limit. -
21474836,00
32.51  Histereza nadzoru | Definiuje histereze dla sygnatu monitorowanego przez funk- | 0,00
5 cje nadzoru sygnatu 5. Ten parametr ma zastosowanie do
wszystkich wyboréw dla parametru 32.45 Funkcja nadzoru 5,
nie tylko do histerezy (7).
Czynnos$¢ jest wykonywana, gdy sygnat wzro$nie powyzej
wartosci zdefiniowanej przez goérny limit + 0,5 histerezy.
Czynnos¢ jest dezaktywowana, gdy warto$¢ sygnatu spadnie
ponizej wartosci zdefiniowanej przez dolny limit - 0,5 histe-
rezy.
0,00...100000,00 Histereza. -
32.55  Funkcja nadzoru 6 | Wybiera tryb funkcji nadzoru sygnatu 6. Okresla sposéb, w Nieaktywne
jaki monitorowany sygnat (patrz parametr 32.57) jest poréw-
nywany z dolnymi i gérnymi limitami (odpowiednio 32.59 i
32.50). Czynno$¢, ktéra ma zosta¢ wykonana, gdy warunek
jest spetniony, jest okreslana parametrem 32.56.
Nieaktywne Nadzér sygnatu 6 nie jest uzywany. 0
Ponizej Czynnos¢ jest wykonywana, gdy sygnat spadnie ponizej dol- | 1
nego limitu.
Powyzej Czynnos¢ jest wykonywana, gdy sygnat wzros$nie powyzej 2
gornego limitu.
Bezwzgl. ponizej Czynnos¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ bezwzglgdna 3
sygnatu spadnie ponizej (bezwzglednego) dolnego limitu.
Bezwzgl. powyzej Czynnos¢ jest wykonywana, gdy wartos¢ bezwzgledna 4
sygnatu wzrosnie powyzej (bezwzglednego) gérnego limitu.
Oba Czynnos¢ jest wykonywana, gdy sygnat spadnie ponizej dol- |5
nego limitu lub wzrosnie powyzej gérnego limitu.
Bezwzgl. obie Czynnos¢ jest wykonywana, gdy wartos¢ bezwzgledna 6

sygnatu spadnie ponizej (bezwzglednego) dolnego limitu lub
wzro$nie powyzej (bezwzglednego) gérnego limitu.
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Histereza Czynnos¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ sygnatu zwiekszy 7
sie powyzej warto$ci zdefiniowanej przez limit + 0,5 - zakresu
histerezy (32.61 Histereza nadzoru 6). Czynno$¢ jest dezak-
tywowana, gdy warto$¢ sygnatu spadnie ponizej wartosci
zdefiniowanej przez limit - 0,5 - zakresu histerezy.
32.56 Dziatanie nadzoru 6 | Okresla, czy przemiennik generuje btad, generuje ostrzeze- | Bez dziatania
nie czy nie generuje zadnego zdarzenia, gdy warto$ci monito-
rowane przez funkcje nadzoru sygnatu 6 wykraczajg poza
limity.
Uwaga: Ten parametr nie wptywa na stan wskazywany przez
parametr 32.01 Stan nadzoru.
Bez dziatania Brak wygenerowanego ostrzezenia lub btedu. 0
Ostrzezenie Wygenerowano ostrzezenie A8B5 Nadzér sygnatu 6 ABB. 1
Btad Przemiennik czgstotliwosci jest wytgczany awaryjnie z 2
powodu btedu 80B5 Nadzér sygnatu 6.
Btad jest Przemiennik czgstotliwo$ci zostanie wytagczony awaryjnie z 3
uruchomiony powodu btedu 80B0 Nadzor sygnatu 1, jesli silnik jest urucho-
miony.
32.57  Sygnat nadzoru 6 Wybiera sygnat, ktéry ma by¢ monitorowany przez funkcje Zero
nadzoru sygnatu 6.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 32.07 Sygnat
nadzoru 1.
32.58  Czas filtru nadzoru | Definiuje statg czasu filtru dla sygnatu monitorowanego przez | 0,000 s
6 nadzor sygnatu 6.
0,000...30,000 s Czas filtru sygnatu. 1000=1s
32.59  Nadzér 6: dolny Definiuje dolny limit nadzoru sygnatu 6. 0,00
limit
-21474836,00... Dolny limit. -
21474836,00
32.60 Nadzor 6: gorny Definiuje goérny limit nadzoru sygnatu 6. 0,00
limit
-21474836,00... Gorny limit. -
21474836,00
32.61  Histereza nadzoru | Definiuje histereze dla sygnatu monitorowanego przez funk- | 0,00

6

cje nadzoru sygnatu 6. Ten parametr ma zastosowanie do
wszystkich wyboréw dla parametru 32.55 Funkcja nadzoru 6,
nie tylko do histerezy (7).

Czynnos¢ jest wykonywana, gdy sygnat wzro$nie powyzej
wartosci zdefiniowanej przez gérny limit + 0,5 histerezy.
Czynno$¢ jest dezaktywowana, gdy warto$¢ sygnatu spadnie
ponizej warto$ci zdefiniowanej przez sdolny limit - 0,5 histe-
rezy.

0,00...100000,00

Histereza.
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34 Funkcje czasowe Konfiguracja funkcji czasowej.
Warto réwniez zapoznac¢ si¢ z sekcjg Funkcje czasowe (na
str. 134).
34.01  Stan funkcji Stan facznych timeréw. Stan tgcznego timera to funkcja -
czasowych logiczna LUB wszystkich podtgczonych timeréw.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
Bit Nazwa Opis
0 Funkcja czasowa 1 1 = Aktywne.
1 Funkcja czasowa 2 1 = Aktywne.
2 Funkcja czasowa 3 1 = Aktywne.
3...15 |Zarezerwowane
0000h...0FFFFh Stan tgcznych timeréw 1...3. 1=1
34.02  Stan timera Stan timeréw 1...12. -
Ten parametr jest tylko do odczytu.
Bit Nazwa Opis
0 Timer 1 1 = Aktywne.
1 Timer 2 1 = Aktywne.
2 Timer 3 1 = Aktywne.
3 Timer 4 1 = Aktywne.
4 Timer 5 1 = Aktywne.
5 Timer 6 1 = Aktywne.
6 Timer 7 1 = Aktywne.
7 Timer 8 1 = Aktywne.
8 Timer 9 1 = Aktywne.
9 Timer 10 1 = Aktywne.
10 Timer 11 1 = Aktywne.
11 Timer 12 1 = Aktywne.
12...15 |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Stan timera. 1=1
34.04  Stan okr. czas./dnia | Stan okreséw 1...3, dnia roboczego wyjatku i $wigt wyjatku. | -
wyjatku Tylko jeden okres moze by¢ jednoczes$nie aktywny. Dzien
moze by¢ jednoczesnie dniem roboczym i Swietem.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
Bit Nazwa Opis
0 Okres 1 1 = Aktywne.
1 Okres 2 1 = Aktywne.
2 Okres 3 1 = Aktywne.
3 Okres 4 1 = Aktywne.
4...9 Zarezerwowane
10 Z wyjatkiem dni robocz. 1 = Aktywne.
1 Z wyjatkiem $wigt 1 = Aktywne.
12...15 |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Stan okreséw i dnia roboczego wyjatku i $wigt wyjatku. 1=1
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34.10  Wigczenie funkcji Wybiera zrédto sygnatu zezwolenia na funkcje czasowe. Nieaktywne
czasowych 0 = Wylgczone.
1 = Wigczone.
Nieaktywne 0 0
Wiaczone 1 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 1). | 3
DI3 Wejécie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejécie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3). | 5
DI5 Wejécie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 4). | 6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 5). |7

Inny [bit]

Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 178).
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34.11

Konfiguracja timera | Definiuje, kiedy timer 1 jest aktywny. 0111 1000
1

0000b

o

Nazwa

Opis

Poniedziatek

1 = Poniedziatek to aktywny dzien rozpoczecia.

Wrtorek

1 = Wtorek to aktywny dzien rozpoczecia.

Sroda

1 = Sroda to aktywny dzien rozpoczecia.

Czwartek

1 = Czwartek to aktywny dzien rozpoczecia.

Pigtek

1 = Pigtek to aktywny dzien rozpoczecia.

Sobota

1 = Sobota to aktywny dzien rozpoczecia.

Niedziela

1 = Niedziela to aktywny dzien rozpoczecia.

Okres 1

1 = Timer jest aktywny w okresie 1.

Okres 2

1 = Timer jest aktywny w okresie 2.

Okres 3

1 = Timer jest aktywny w okresie 3.

Okres 4

1 = Timer jest aktywny w okresie 4.

22Ol N0 B~ WN|=2]O

K=}

Wyjatki

0 = Dni wyjatkéw sg wytaczone. Timer dziata wytgcznie
zgodnie z ustawieniami dni roboczych i okreséw (bity

0...10 w konfiguracji timera) oraz godzing rozpoczecia i
czasu trwania dla timera (patrz parametry 34.12i 34.13).
Ustawienia dni wyjatkéw, czyli parametry 34.70...34.90, nie
majg wptywu na ten timer.

1 = Dni wyjatkéw sg wigczone. Timer jest aktywny podczas
dni roboczych i okreséw zdefiniowanych za pomoca bitow
0...10 i godzin zdefiniowanych za pomocg parametrow 34.12
i 34.13. Dodatkowo timer jest aktywny podczas dni wyjatkéw
zdefiniowanych za pomoca bitéw 12 i 13 oraz parametréw
34.70...34.90. Jesli bity 12 i 13 majg wartosc¢ zero, timer jest
nieaktywny w dni wyjgtkéw.

12 Swieta

0 = Timer jest nieaktywny w dniach wyjatkéw
skonfigurowanych jako ,Swieto”.

1 = Timer jest aktywny w dniach wyjatkéw skonfigurowanych
jako ,Swieto”.

Ten bit nie dziata, chyba ze bit 11 = 1 (dni wyjgtkow sg
wigczone). Gdy oba bity 11 i 12 sg ustawione na wartos$¢ 1,
timer jest aktywny podczas dni roboczych i okresow
zdefiniowanych za pomoca bitéw 0...10 i godzin
zdefiniowanych za pomoca parametréw 34.72i 34.13.
Ponadto timer jest aktywny, gdy biezacy dzien jest
zdefiniowany jako dzien wyjgtku — $wieto przez parametry
34.70...34.90, a biezgca godzina pasuje do zakresu czasu
zdefiniowanego przez parametry 34.12i 34.13. W dni
wyjatkéw bity dni powszednich i okreséw sg ignorowane.

13 Dni powszednie

0 = Timer jest nieaktywny w dniach wyjatkéw
skonfigurowanych jako ,Dzien powszedni”.

1 = Timer jest aktywny w dniach wyjatkéw skonfigurowanych
jako ,Dzien powszedni”.

Ten bit nie ma zastosowania, chyba Ze bit 11 = 1 (wyjatki
wigczone).

Jesli bity 11 i 13 majg warto$é 1, timer jest aktywny w dni
powszednie i okresy zdefiniowane za pomocg bitow

0...10 zgodnie z czasem zdefiniowanym za pomocg
parametrow 34.12i 34.13.

14...15 |Zarezerwowane
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Ponizej przedstawiono przyktady pokazujgce, jak konfiguracja timera definiuje okresy aktywnosci

timera.

Bity parametru

34.11 Konfiguracja timera 1

- (Poniedzi:
- |Wtorek
=|Sroda
=|Czwartek
- |Pigtek
=|Sobota
~|[Niedziela
~|Okres1
-|Okres2
=|Okres3
-|Okres4
o|Wyjatki
o|Swieta

o |Dni powszednie

Przyktad 1: Timer jest aktywny w porach dnia
zdefiniowanych przez inne parametry: kazdy dzien
powszedni i kazdy okres.

Ustawienia dni wyjatkéw (34.70...34.90) nie majg
wptywu na ten timer.

Przyktad 2: Timer jest aktywny w porach dnia
zdefiniowanych przez inne parametry: Pon — Pig,
kazdy okres.

Ustawienia dni wyjatkéw (34.70...34.90) nie maja
wptywu na ten timer.

Przyktad 3: Timer jest aktywny podczas godzin
zdefiniowanych przez inne parametry w dniach od
poniedziatku do pigtku tylko w okresie 3 (tak mozna
zdefiniowac np. lato).

Ustawienia dni wyjatkéw (34.70...34.90) nie majg
zadnego wptywu na timer.

Przyktad 4: Timer jest aktywny w porach dnia
zdefiniowanych przez inne parametry: Pon - Pig,
kazdy okres.

Ponadto timer jest aktywny w kazdy dzien wyjatku —
$wieto niezaleznie od dnia lub okresu.

-

Przyktad 5: Timer jest aktywny w porach dnia
zdefiniowanych przez inne parametry: Pon, Sro, Pig i
Nie, w okresach Okres1 i Okres 2.

Ponadto timer jest aktywny w kazdy dzien wyjatku —
dzien powszedni niezaleznie od dnia lub okresu.

Przyktad 6: Timer jest aktywny w porach dnia
zdefiniowanych przez inne parametry: kazdy dzien
powszedni i kazdy okres.

Timer jest nieaktywny we wszystkie dni wyjatkéw.

0000h...FFFFh

Konfiguracja timera 1. 1=1

34.12

Czas startu timera 1

Definiuje codzienng godzing uruchomienia timera 1. Czas 00:00:00
mozna zmieni¢ z doktadnoscig do sekundy.

Timer mozna uruchomi¢ o innej godzinie niz godzina urucho-
mienia. Jesli na przyktad czas dziatania timera to wigcej niz
jeden dzien i w tym czasie rozpoczyna si¢ aktywna sesja,
timer jest uruchamiany o godzinie 00:00 i jest zatrzymywany,
gdy czas dziatania uptynie.

00:00:00...23:59:59

Codzienna godzina uruchomienia timera. 1=1
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34.13  Czas trwania timera | Definiuje czas dziatania timera 1. Czas dziatania mozna 00 00:00
1 zmieni¢ z doktadnoscig do minuty.
Czas dziatania moze przekroczy¢ zmiang dnia, ale jesli dzien
wyjatku staje sie aktywny, okres zostaje przerwany o pétnocy.
W taki sam sposob okres rozpoczety w dniu wyjgtku pozo-
staje aktywny tylko do konca dnia, nawet jesli czas dziatania
jest dluzszy. Po przerwie timer bedzie kontynuowat dziatanie,
jesli pozostat czas dziatania.
00 00:00...07 00:00 | Czas dziatania timera. 1=1
34.14  Konfiguracja timera | Patrz 34.11 Konfiguracja timera 1. 0111 1000
0000b
34.15  Czas startu timera 2 | Patrz 34.12 Czas startu timera 1. 00:00:00
34.16  Czas trwaniatimera | Patrz 34.13 Czas trwania timera 1. 00 00:00
2
34.17  Konfiguracja timera | Patrz 34.11 Konfiguracja timera 1. 0111 1000
0000b
34.18  Czas startu timera 3 | Patrz 34.12 Czas startu timera 1. 00:00:00
34.19  Czas trwaniatimera | Patrz 34.13 Czas trwania timera 1. 00 00:00
3
34.20  Konfiguracja timera | Patrz 34.11 Konfiguracja timera 1. 0111 1000
4 0000b
34.21  Czas startu timera 4 | Patrz 34.12 Czas startu timera 1. 00:00:00
34.22  Czastrwaniatimera | Patrz 34.13 Czas trwania timera 1. 00 00:00
4
34.23  Konfiguracja timera | Patrz 34.11 Konfiguracja timera 1. 0111 1000
5 0000b
34.24  Czas startu timera 5 | Patrz 34.12 Czas startu timera 1. 00:00:00
34.25  Czastrwaniatimera | Patrz 34.13 Czas trwania timera 1. 00 00:00
5
34.26  Konfiguracja timera | Patrz 34.11 Konfiguracja timera 1. 0111 1000
6 0000b
34.27  Czas startu timera 6 | Patrz 34.12 Czas startu timera 1. 00:00:00
34.28  Czas trwaniatimera | Patrz 34.13 Czas trwania timera 1. 00 00:00
6
34.29  Konfiguracja timera | Patrz 34.11 Konfiguracja timera 1. 0111 1000
7 0000b
34.30  Czas startu timera 7 | Patrz 34.12 Czas startu timera 1. 00:00:00
34.31  Czastrwaniatimera | Patrz 34.13 Czas trwania timera 1. 00 00:00
7
34.32  Konfiguracja timera | Patrz 34.11 Konfiguracja timera 1. 0111 1000
8 0000b
34.33  Czas startu timera 8 | Patrz 34.12 Czas startu timera 1. 00:00:00
34.34  Czastrwaniatimera | Patrz 34.13 Czas trwania timera 1. 00 00:00
8
34.35  Konfiguracja timera | Patrz 34.11 Konfiguracja timera 1. 0111 1000
9 0000b
34.36  Czas startu timera 9 | Patrz 34.12 Czas startu timera 1. 00:00:00
34.37  Czastrwaniatimera | Patrz 34.13 Czas trwania timera 1. 00 00:00

9
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34.38  Konfiguracja timera | Patrz 34.11 Konfiguracja timera 1. 0111 1000
10 0000b
34.39  Czas startu timera | Patrz 34.12 Czas startu timera 1. 00:00:00
10
34.40  Czastrwaniatimera | Patrz 34.13 Czas trwania timera 1. 00 00:00
10
34.41  Konfiguracja timera | Patrz 34.11 Konfiguracja timera 1. 0111 1000
11 0000b
34.42  Czas startu timera | Patrz 34.12 Czas startu timera 1. 00:00:00
11
34.43  Czastrwaniatimera | Patrz 34.13 Czas trwania timera 1. 00 00:00
11
34.44  Konfiguracja timera | Patrz 34.11 Konfiguracja timera 1. 0111 1000
12 0000b
34.45 Czas startu timera | Patrz 34.12 Czas startu timera 1. 00:00:00
12
34.46  Czastrwaniatimera | Patrz 34.13 Czas trwania timera 1. 00 00:00
12
34.60 Dzieni rozpoczecia | Definiuje date rozpoczecia okresu 1 w formacie dd.mm, gdzie | 01.01
okresu 1 dd to numer dnia, a mm to numer miesigca.
Okres zmienia sig o potnocy. Tylko jeden okres moze by¢ jed-
noczes$nie aktywny. Timery sg uruchamiane w dniach
wyjatku, nawet jesli nie trwa okres aktywny.
Daty poczatku okresu (1...4) musza by¢ podawane w kolej-
nosci rosngcej, aby uzyte zostaty wszystkie okresy. Warto$¢
domysina jest interpretowana jako informacja, ze okres nie
zostat skonfigurowany. Jesli daty rozpoczecia okresu nie sa
podane w kolejnosci rosngcej i wartos¢ jest inna niz wartos$é
domysina, generowane jest ostrzezenie o konfiguracji okresu.
01.01...31.12 Dzien rozpoczecia okresu.
34.61  Dzieri rozpoczecia | Definiuje date rozpoczecia okresu 2. 01.01
okresu 2 Patrz 34.60 Dzien rozpoczecia okresu 1.
34.62  Dzien rozpoczecia | Definiuje date rozpoczecia okresu 3. 01.01
okresu 3 Patrz 34.60 Dzien rozpoczecia okresu 1.
34.63  Dzieri rozpoczecia | Definiuje date rozpoczecia okresu 4. 01.01
okresu 4 Patrz 34.60 Dzien rozpoczecia okresu 1.
34.70  Liczba aktywnych Definiuje liczbe aktywnych wyjatkéw, okreslajgc ostatni 3

wyjgtkéw

aktywny wyjatek. Wszystkie wczesniejsze wyjatki sg aktywne.
Wyijatki 1...3 to okresy (mozna zdefiniowa¢ czas dziatania), a
wyjatki 4...16 to dni (czas dziatania to zawsze 24 godziny).
Przyktad: Jesli warto$¢ to 4, aktywne sa wyjatki 1...4, a
wyjatki 5...16 sg nieaktywne.

Liczba aktywnych okreséw lub dni wyjatku.
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34.71  Typy wyjgtkow Definiuje typy wyjatkéw 1...16 jako dzier powszedni lub 0000b
Swieto.
Wyjatki 1...3 to okresy (mozna zdefiniowa¢ czas dziatania), a
wyjatki 4...16 to dni (czas dziatania to zawsze 24 godziny).
Bit Nazwa Opis
0 Wyijatek 1 0 = Dzien powszedni. 1 = Swieto
1 Wyjatek 2 0 = Dzien powszedni. 1 = Swieto
2 Wyijatek 3 0 = Dzien powszedni. 1 = Swieto
3 Wyijatek 4 0 = Dzien powszedni. 1 = Swieto
4 Wyjatek 5 0 = Dzien powszedni. 1 = Swieto
5 Wyijatek 6 0 = Dzien powszedni. 1 = Swieto
6 Wyijatek 7 0 = Dzien powszedni. 1 = Swieto
7 Wyijatek 8 0 = Dzien powszedni. 1 = Swieto
8 Wyijatek 9 0 = Dzien powszedni. 1 = Swieto
9 Wyijatek 10 0 = Dzien powszedni. 1 = Swieto
10 Wyijatek 11 0 = Dzien powszedni. 1 = Swieto
1 Wyjatek 12 0 = Dzien powszedni. 1 = Swieto
12 Wyijatek 13 0 = Dzien powszedni. 1 = Swieto
13 Wyijatek 14 0 = Dzien powszedni. 1 = Swieto
14 Wyjatek 15 0 = Dzien powszedni. 1 = Swieto
15 Wyijatek 16 0 = Dzien powszedni. 1 = Swieto
0000h...FFFFh Typy okresoéw lub dni wyjatku. 1=
34.72  Start wyjatku 1 Definiuje date rozpoczecia okresu wyjatku w formacie 01.01
dd.mm, gdzie dd to numer dnia, a mm to numer miesigca.
Timer uruchomiony w dniu wyjatku jest zawsze zatrzymy-
wany o godzinie 23:59:59, nawet jesli pozostat jeszcze czas
dziatania.
Te samg date mozna skonfigurowac jako $wigto i dzien
powszedni. Data jest aktywna, jesli aktywny jest dowolny
dzien wyjatku.
01.01....31.12. Data rozpoczecia okresu wyjgtku 1.
34.73  Czas trwania Definiuje dtugo$¢ okresu wyjatku w dniach. od
wyjatku 1 Okres wyjatku jest obstugiwany w taki sam sposob, jak liczba
kolejnych dni wyjatku.
0...60d Dtugos¢ okresu wyjatku 1. 1=
34.74  Start wyjatku 2 Patrz 34.72 Start wyjatku 1. 01,01
34.75  Czas trwania Patrz 34.73 Czas trwania wyjatku 1. od
wyjatku 2
34.76  Start wyjatku 3 Patrz 34.72 Start wyjatku 1. 01,01
34.77  Czas trwania Patrz 34.73 Czas trwania wyjatku 1. od
wyjatku 3
34.78  Dzien wyjatku 4 Definiuje date dnia wyjatku 4. 01,01
01.01....31.12. Data rozpoczecia dnia wyjatku 4.
Timer uruchomiony w dniu wyjatku jest zawsze zatrzymy-
wany o godzinie 23:59:59, nawet jesli pozostat jeszcze czas
dziatania.
34.79  Dzien wyjatku 5 Patrz 34.79 Dzien wyjagtku 4. 01.01
34.80  Dzien wyjatku 6 Patrz 34.79 Dzien wyjagtku 4. 01.01
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34.81  Dzien wyjatku 7 Patrz 34.79 Dzien wyjatku 4. 01,01
34.82  Dzien wyjatku 8 Patrz 34.79 Dzien wyjatku 4. 01.01
34.83  Dzien wyjatku 9 Patrz 34.79 Dzien wyjatku 4. 01.01
34.84  Dzien wyjagtku 10 Patrz 34.79 Dzien wyjatku 4. 01.01
34.85  Dzien wyjatku 11 Patrz 34.79 Dzien wyjatku 4. 01.01
34.86  Dzien wyjatku 12 Patrz 34.79 Dzien wyjatku 4. 01.01
34.87  Dzien wyjatku 13 Patrz 34.79 Dzien wyjatku 4. 01.01
34.88  Dzien wyjatku 14 Patrz 34.79 Dzien wyjatku 4. 01.01
34.89  Dzien wyjatku 15 Patrz 34.79 Dzien wyjatku 4. 01.01
34.90 Dzien wyjatku 16 Patrz 34.79 Dzien wyjatku 4. 01.01
34.100 Timer tgczony 1 Definiuje, ktére timery sg podtaczone do tacznego timera 1. | 0000b
0 = Niepodtgczone.
1 = Podtaczone.
Patrz 34.01 Stan funkcji czasowych.
Bit Nazwa Opis
0 Timer 1 0 = Nieaktywne. 1 = Aktywne.
1 Timer 2 0 = Nieaktywne. 1 = Aktywne.
2 Timer 3 0 = Nieaktywne. 1 = Aktywne.
3 Timer 4 0 = Nieaktywne. 1 = Aktywne.
4 Timer 5 0 = Nieaktywne. 1 = Aktywne.
5 Timer 6 0 = Nieaktywne. 1 = Aktywne.
6 Timer 7 0 = Nieaktywne. 1 = Aktywne.
7 Timer 8 0 = Nieaktywne. 1 = Aktywne.
8 Timer 9 0 = Nieaktywne. 1 = Aktywne.
9 Timer 10 0 = Nieaktywne. 1 = Aktywne.
10 Timer 11 0 = Nieaktywne. 1 = Aktywne.
1 Timer 12 0 = Nieaktywne. 1 = Aktywne.
12...15 |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Timery podtgczone do tgcznego timera 1. 1=
34.101 Timer tgczony 2 Definiuje, ktére timery sg podtaczone do tacznego timera 2. | 0000b
Patrz 34.01 Stan funkcji czasowych.
34.102 Timer tgczony 3 Definiuje, ktére timery sg podtaczone do tgcznego timera 3. | 0000b
Patrz 34.01 Stan funkcji czasowych.
34.110 Funkcja czasu Definiuje, ktére timery taczne (tzn. timery, ktére sg podta- 0000b

dodatkowego czone do timeréw tgcznych) sg aktywowane z funkcjag czasu
dodatkowego.

Bit Nazwa Opis

0 Funkcja czasowa 1 0 = Nieaktywne. 1 = Aktywne.

1 Funkcja czasowa 2 0 = Nieaktywne. 1 = Aktywne.

2 Funkcja czasowa 3 0 = Nieaktywne. 1 = Aktywne.

3...15 |Zarezerwowane

0000h...FFFFh

Timery taczne, razem z timerem dodatkowym.
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34.111  Zrédio aktywagji Wybiera zrodto sygnatu aktywacji czasu dodatkowego. Wiyt.
czasu dodatkowego | 0 = Wylagczone.
1 = Wigczone.
Wiyt 0 0
Wh. 1 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 2). |4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 5). |7
Inny [bit] Wybér zrddta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 178). -
34.112 Dfugosc czasu Definiuje czas, w ktérym czas dodatkowy jest dezaktywo- 00 00:00
dodatk. wany po tym jak sygnat aktywacji czasu dodatkowego zostaje
wylgczony.
Przyktad: Jesli parametr 34.111 Zrédto aktywacji czasu
dodatkowego jest ustawiony na warto$¢ DI1 a parametr
34.112 Dtugosc¢ czasu dodatk. jest ustawiony na 00 01:30,
czas dodatkowy jest aktywny przez 1 godzine i 30 minut po
dezaktywacji wejscia cyfrowego DI.
00 00:00...07 00:00 | Dtugos¢ czasu dodatkowego. 1=1
35 Ochrona termiczna | Ustawienia ochrony termicznej silnika, takie jak konfiguracja
silnika pomiaru temperatury, definicja krzywej obcigzenia i konfigura-
cja sterowania wentylatora silnika.
Warto réwniez zapoznac si¢ z sekcjg Ochrona termiczna sil-
nika (na str. 167).
35.01  Szacowana Wyswietla temperature silnika na podstawie szacunkowych -
temperatura silnika | wartosci dla wewnetrznego modelu ochrony termicznej silnika
(patrz parametry 35.50...35.55). Jednostka jest wybierana
przez parametr 96.16 Wybor jednostki.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-60...1000°C lub Szacowana temperatura silnika. 1=1°
-76...1832°F
35.02  Zmierzona Wyswietla temperature otrzymang ze zrédta zdefiniowanego | -

temperatura 1

parametrem 35.11 Temperatura 1: Zrédfo. Jednostka jest
wybierana przez parametr 96.16 Wybor jednostki.

Ten parametr jest tylko do odczytu.

-60...5000°C lub
-76...9032°F,
0...5000 Q lub
[35.12] Q

Zmierzona temperatura 1.

Uwaga: W przypadku czujnika PTC jednostka jest Q. Jesli
wybranym zrédtem zmierzonej temperatury (35.77) jest ana-
logowe we/wy czujnika PTC lub drzewo dzielnika napigcia
Al/DI czujnika PTC, funkcja ochrony cieplnej chronigca silnik
przeksztatca sygnat wejscia analogowego (35.74) na warto$¢
rezystancji czujnika PTC (Q) i pokazuje jg w tym parametrze.
Jest tak nawet, gdy nazwa parametru i jednostka odnosza sig
do temperatury silnika (°C lub °F). Obecnie nie mozna zmie-
ni¢ jednostki na Q (96.16).

1=
1 jednostka
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35.03

Zmierzona
temperatura 2

Wyswietla temperature otrzymang ze zrédta zdefiniowanego
parametrem 35.21 Temperatura 2: zrédfo. Jednostka jest
wybierana przez parametr 96.16 Wybér jednostki.

Ten parametr jest tylko do odczytu.

-60...5000°C Iub
-76...9032°F,
0...5000 Q lub
[35.22] Q

Zmierzona temperatura 2.

Uwaga: W przypadku czujnika PTC jednostka jest Q. Jesli
wybranym zrédtem zmierzonej temperatury (35.27) jest ana-
logowe we/wy czujnika PTC lub drzewo dzielnika napiecia
Al/DI czujnika PTC, funkcja ochrony cieplnej chronigca silnik
przeksztatca sygnat wejscia analogowego (35.24) na warto$¢
rezystancji czujnika PTC (Q) i pokazuje jg w tym parametrze.
Jest tak nawet, gdy nazwa parametru i jednostka odnoszg sie
do temperatury silnika (°C lub °F). Obecnie nie mozna zmie-
ni¢ jednostki na Q (96.16).

1=
1 jednostka

35.05

Poziom
przecigzenia silnika

Pokazuje poziom przecigzenia silnika jako procent limitu
btedu przecigzenia silnika. Patrz sekcja Ochrona silnika
przed przecigzeniem (str. 166).

0,0

0,0...300,0%

Poziom przecigzenia silnika.

0,0% Brak przeciazenia silnika

88,0% Poziom ostrzezenia dotyczgcego przecigzenia silnika
100,0% Poziom btedu dotyczacego przecigzenia silnika

10=1%

35.11

Temperatura 1:
zrédfo

Wybiera zrédto, z ktérego odczytywana jest zmierzona tem-
peratura 1.

Zazwyczaj zrodtem jest czujnik podtgczony do silnika stero-
wanego przemiennikiem czgstotliwosci, ale mozna go uzy¢
do monitorowania temperatury z innych urzgdzen procesu,
jesli tylko jest stosowany odpowiedni czujnik z listy.

Uwaga: Zaleznie od wybranego parametru program sterujgcy
ukrywa nieistotne parametry w tej grupie.

Szacowana
temperatura

Wytgczone

Brak. Funkcja monitorowania temperatury 1 jest wytgczona.

Szacowana
temperatura

Szacowana temperatura silnika (patrz parametr 35.01 Szaco-
wana temperatura silnika).

Temperatura jest szacowana na podstawie wewnetrznych
obliczen przemiennika czestotliwosci. Wazne jest, aby usta-
wi¢ temperature otoczenia silnika w parametrze 35.50 Tem-
peratura otoczenia silnika.

KTY84 analogowe
110

Czujnik KTY84 podtgczony do analogowego wejscia okreslo-
nego parametrem 35.14 Temperatura 1: zrédfo Al oraz analo-
gowego wyjscia.

Wymagane sg nastgpujace ustawienia:

» Ustawi¢ odpowiedni parametr opcji jednostki wejscia ana-
logowego w grupie parametréw 12 Standardowe Al na V
(V).

* W grupie parametréw 13 Standardowe AO ustawi¢ para-
metr wyboru zrédta wyjscia analogowego na ,Wzbudzenie
czujnika temp. 1”.

Wyijscie analogowe zasila czujnik pragdem statym. W miare

jak rezystancja czujnika zwieksza sie wraz z jego tempera-

turg, napiecie w czujniku ros$nie. Napiecie jest odczytywane

z wejscia analogowego i jest konwertowane na temperature

w stopniach.

Zarezerwowane
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1 x analogowe
we/wy Pt100

Czujnik Pt100 podtgczony do standardowego analogowego
wejscia okre$lonego parametrem 35.14 Temperatura 1: zro-
dfo Al oraz analogowego wyjscia.

Wymagane sg nastgpujace ustawienia:

» Ustawi¢ odpowiedni parametr opcji jednostki wej$cia ana-
logowego w grupie parametréow 712 Standardowe Al na V
V).

* W grupie parametréw 13 Standardowe AO ustawi¢ para-
metr wyboru zrodta wyjscia analogowego na ,Wzbudzenie
czujnika temp. 1”.

Wyjsécie analogowe zasila czujnik pragdem statym. W miare

jak rezystancja czujnika zwieksza sie wraz z jego tempera-

turg, napigcie w czujniku ro$nie. Napiecie jest odczytywane z

wejscia analogowego i jest konwertowane na temperature w

stopniach.

5

2 x analogowe
we/wy Pt100

Jak w przypadku opcji 1 x analogowe we/wy Pt100, ale z
dwoma czujnikami potgczonymi szeregowo. Uzycie wielu
czujnikéw znacznie poprawia doktadnosé pomiaru.

3 x analogowe
we/wy Pt100

Jak w przypadku opcji 1 x analogowe we/wy Pt100, ale z
trzema czujnikami potgczonymi szeregowo. Uzycie wielu
czujnikéw znacznie poprawia doktadno$é pomiaru.

Zarezerwowane

Temperatura
bezposrednia

Temperatura jest pobierana ze zrédta okreslonego parame-
trem 35.714 Temperatura 1: zrédfo Al. Zaktada sie, ze warto$¢
zrédia jest podawana w jednostce temperatury okreslonej
przy uzyciu parametru 96.16 Wybor jednostki.

1

Analogowe we/wy
KTY83

Czujnik KTY83 podtgczony do analogowego wejscia okreslo-
nego parametrem 35.14 Temperatura 1: zrédfo Al oraz analo-
gowego wyjscia.

Wymagane sg nastgpujace ustawienia:

» Ustawi¢ odpowiedni parametr opcji jednostki wej$cia ana-
logowego w grupie parametréw 712 Standardowe Al na V
V).

* W grupie parametréw 13 Standardowe AO ustawi¢ para-
metr wyboru zrodta wyjscia analogowego na ,Wzbudzenie
czujnika temp. 1”.

Wyjscie analogowe zasila czujnik prgdem statym. W miare

jak rezystancja czujnika zwigksza sie wraz z jego tempera-

turg, napigcie w czujniku ro$nie. Napiecie jest odczytywane z

wejscia analogowego i jest konwertowane na temperature w

stopniach.

12

1 x analogowe
we/wy Pt1000

Czujnik Pt1000 podtgczony do standardowego analogowego
wejscia okreslonego parametrem 35.14 Temperatura 1: zr6-
dfo Al oraz analogowego wyjscia.

Wymagane sa nastepujace ustawienia:

» Ustawi¢ odpowiedni parametr opcji jednostki wejscia ana-
logowego w grupie parametréw 12 Standardowe Al na V
V).

* W grupie parametréw 13 Standardowe AO ustawi¢ para-
metr wyboru zrédta wyjécia analogowego na ,Wzbudzenie
czujnika temp. 1.

Wyjscie analogowe zasila czujnik pragdem statym. W miare

jak rezystancja czujnika zwigksza sig wraz z jego tempera-

turg, napigcie w czujniku ro$nie. Napiecie jest odczytywane z

wejscia analogowego i jest konwertowane na temperature w

stopniach.

13
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2 x analogowe
we/wy Pt1000

Jak w przypadku opcji 1 x analogowe we/wy Pt1000, ale
z dwoma czujnikami potgczonymi szeregowo. Uzycie wielu
czujnikéw znacznie poprawia doktadno$é pomiaru.

14

3 x analogowe
we/wy Pt1000

Jak w przypadku opcji 1 x analogowe we/wy Pt1000, ale
z trzema czujnikami potgczonymi szeregowo. Uzycie wielu
czujnikéw znacznie poprawia doktadno$é pomiaru.

15

Ni1000

Czujnik Ni1000 podtgczony do analogowego wejscia okreslo-
nego parametrem 35.14 Temperatura 1: Zroédfo Al oraz analo-
gowego wyjscia.

Wymagane sa nastgpujace ustawienia:

» Ustawi¢ odpowiedni parametr opcji jednostki wejscia ana-
logowego w grupie parametréow 712 Standardowe Al na V
V).

* W grupie parametréow 13 Standardowe AO ustawi¢ para-
metr wyboru zrédta wyjscia analogowego na ,Wzbudzenie
czujnika temp. 1".

Wyijscie analogowe zasila czujnik pragdem statym. W miare

jak rezystancja czujnika zwigksza sig wraz z jego tempera-

turg, napiecie w czujniku roénie. Napiecie jest odczytywane

z wejscia analogowego i jest konwertowane na temperature

w stopniach.

16

Zarezerwowane

17...18

PTC analogowe
We/Wy

Czujnik PTC podtgczony do standardowego analogowego
wejscia okreslonego parametrem 35.14 Temperatura 1: zré-
dfo Al oraz analogowego wyjscia.

Wymagane ustawienia sg takie same w przypadku wyboru
KTY84 analogowe I/O.

Uwaga: W przypadku tego wyboru program sterujacy prze-
ksztatca sygnat analogowy w warto$é rezystancji czujnika
PTC w Qi pokazuje jg w parametrze 35.02. Nazwa parametru
i jednostka nadal dotyczg temperatury.

20

Drzewo dzielnika
napigcia Al/DI
czujnika PTC

Czujnik PTC podtaczony do analogowego wejscia okreslo-
nego parametrem 35.14 Temperatura 1: zrédfo Al. Nalezy
uzywacé specjalnego potgczenia dzielnika napiecia zamiast
normalnego potaczenia czujnika PTC. Potgczenie dzielnika
napigcia uzywa zaciskow +10 V, wejscia cyfrowego i wejscia
analogowego. Wiecej informacji o potgczeniu znajduje sie w
podreczniku uzytkownika przemiennika czestotliwosci.

Ten wybér umozliwia potgczenie czujnika PTC, gdy nie jest

dostepne wyjscie analogowe.

Wymagane ustawienia sg takie same w przypadku wyboru

KTY84 analogowe I/O.

Uwaga:

* Nalezy upewnic¢ sie, ze wejscie cyfrowe podigczone do
tego obwodu dzielnika napigcia nie jest uzywane w innym
celu w programie sterujgcym.

* W przypadku tego wyboru parametr 35.02 pokazuje rezy-
stancje PTC w Q, nie temperature silnika, chociaz nazwa
parametru i jednostka nadal odnoszg sie do temperatury.

23
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35.12  Limit bfedu Definiuje limit btedu dla funkcji nadzoru temperatury 1. Gdy 130°C albo
temperatury 1 zmierzona temperatura 1 przekracza limit, przemiennik cze- | 266°F lub
stotliwos$ci zostaje wytaczony awaryjnie z powodu btedu 49871 | 4500 Q
Temperatura zewnetrzna 1.
Jednostka jest wybierana przez parametr 96.16 Wybér jed-
nostki.
-60...5000°C lub Limit btedu dla funkcji monitorowania temperatury 1. 1=1°
-76...9032°F lub Uwaga: Jesli wybranym zrédiem zmierzonej temperatury
0...5000 Q (35.11) jest analogowe we/wy czujnika PTC lub drzewo dziel-
nika napigcia Al/DI czujnika PTC, funkcja ochrony cieplnej
chronigca silnik przeksztatca sygnat wej$cia analogowego
(35.14) na warto$¢ rezystancji czujnika PTC (Q). Limit ten to
wartos¢ rezystancji nawet wtedy, gdy nazwa parametru i jed-
nostka odnoszg si¢ do temperatury silnika (°C lub °F). Obec-
nie nie mozna zmieni¢ jednostki na Q (96.16).
35.13  Limit ostrzezenia Definiuje limit ostrzezenia dla funkcji nadzoru temperatury 1. | 110°C albo
temperatury 1 Gdy zmierzona temperatura 1 przekracza limit, zostaje wyge- | 230°F lub
nerowane ostrzezenie A491 Temperatura zewnetrzna 1. 4000 Q
Jednostka jest wybierana przez parametr 96.16 Wybér jed-
nostki.
-60...5000°C lub Limit ostrzezenia dla funkcji monitorowania temperatury 1. 1=1°
-76...9032°F lub Uwaga: Jesli wybranym zrédtem zmierzonej temperatury
0...5000 Q (35.11) jest analogowe we/wy czujnika PTC lub drzewo dziel-
nika napigcia Al/DI czujnika PTC, funkcja ochrony cieplnej
chronigca silnik przeksztatca sygnat wej$cia analogowego
(35.14) na warto$¢ rezystanciji czujnika PTC (Q). Limit ten to
warto$¢ rezystancji nawet wtedy, gdy nazwa parametru i jed-
nostka odnoszg sie do temperatury silnika (°C lub °F). Obec-
nie nie mozna zmieni¢ jednostki na Q (96.16).
35.14  Temperatura 1: Okresla wejscie analogowe, gdy ustawienie 35.17 Tempera- | Nie wybrano
zrédto Al tura 1: Zrédto wymaga pomiaru przez wejscie analogowe.
Nie wybrano Brak. 0
Warto$¢ aktualna Wejscie analogowe Al1 jednostki sterujgce;.
Al
Warto$¢ aktualna Wejscie analogowe Al2 jednostki sterujace;. 2
Al2
Inny Wybér zrddta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 178). -
35.21  Temperatura 2: Wybiera zrédto, z ktérego odczytywana jest zmierzona tem- | Szacowana
Zrodto peratura 2. temperatura
Patrz parametr 35.11.
Nieaktywne Brak. Funkcja monitorowania temperatury 2 jest wytaczona. |0
Szacowana Szacowana temperatura silnika (patrz parametr 35.07 Szaco- | 1
temperatura wana temperatura silnika).

Temperatura jest szacowana na podstawie wewnetrznych
obliczen przemiennika czestotliwos$ci. Wazne jest, aby usta-
wi¢ temperature otoczenia silnika w parametrze 35.50 Tem-
peratura otoczenia silnika.
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Nr

Nazwal/wartos¢

Opis

Dom/EkwM
K16

KTY84 analogowe
110

Czujnik KTY84 podtgczony do analogowego wejscia okreslo-
nego parametrem 35.24 Temperatura 2: zrédfo Al oraz analo-
gowego wyjscia.

Wymagane sg nastgpujace ustawienia:

« Ustawi¢ odpowiedni parametr opcji jednostki wejscia ana-
logowego w grupie parametréow 12 Standardowe Al na V
V).

* W grupie parametréw 13 Standardowe AO ustawi¢ para-
metr wyboru zrédta wyjscia analogowego na ,Wzbudzenie
czujnika temp. 2"

Wyijécie analogowe zasila czujnik pragdem statym. W miare

jak rezystancja czujnika zwigksza sie wraz z jego tempera-

turg, napiecie w czujniku ro$nie. Napiecie jest odczytywane

z wejscia analogowego i jest konwertowane na temperature

w stopniach.

2

Zarezerwowane

1 x analogowe
we/wy Pt100

Czujnik Pt100 podtgczony do standardowego analogowego
wejécia okreslonego parametrem 35.24 Temperatura 2: zré6-
dfo Al oraz analogowego wyjscia.

Wymagane sa nastgpujace ustawienia:

» Ustawi¢ odpowiedni parametr opcji jednostki wejscia ana-
logowego w grupie parametréow 712 Standardowe Al na V
V).

* W grupie parametréw 13 Standardowe AO ustawi¢ para-
metr wyboru zrédta wyjscia analogowego na ,Wzbudzenie
czujnika temp. 2".

Wyijscie analogowe zasila czujnik pragdem statym. W miare

jak rezystancja czujnika zwigksza sig wraz z jego tempera-

turg, napiecie w czujniku ro$nie. Napiecie jest odczytywane

z wejscia analogowego i jest konwertowane na temperature

w stopniach.

2 x analogowe
we/wy Pt100

Jak w przypadku opcji 1 x analogowe we/wy Pt100, ale
z dwoma czujnikami potgczonymi szeregowo. Uzycie wielu
czujnikéw znacznie poprawia doktadno$é pomiaru.

3 x analogowe
we/wy Pt100

Jak w przypadku opcji 1 x analogowe we/wy Pt100, ale
z trzema czujnikami potgczonymi szeregowo. Uzycie wielu
czujnikéw znacznie poprawia doktadno$é pomiaru.

Zarezerwowane

19...10

Temperatura
bezposrednia

Temperatura jest pobierana ze zrédta okreslonego parame-
trem 35.24 Temperatura 2: zrédfo Al. Zaktada sie, ze warto$¢
zrodta jest podawana w jednostce temperatury okreslonej
przy uzyciu parametru 96.16 Wybdr jednostki.

1

Analogowe we/wy
KTY83

Czujnik KTY83 podtgczony do analogowego wejscia okreslo-

nego parametrem 35.14 Temperatura 1: zrodfo Al oraz analo-

gowego wyjscia.

Wymagane sa nastgpujace ustawienia:

» Ustawi¢ odpowiedni parametr opciji jednostki wejscia analo-
gowego w grupie parametréw 12 Standardowe Al na V (V).

* W grupie parametréow 13 Standardowe AO ustawi¢ para-
metr wyboru zrédta wyjscia analogowego na ,Wzbudzenie
czujnika temp. 2".

Wyijscie analogowe zasila czujnik pragdem statym. W miare

jak rezystancja czujnika zwieksza sie wraz z jego tempera-

turg, napiecie w czujniku ro$nie. Napiecie jest odczytywane

z wejscia analogowego i jest konwertowane na temperature

w stopniach.

12
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1 x analogowe
we/wy Pt1000

Czujnik Pt1000 podtgczony do standardowego analogowego
wejscia okre$lonego parametrem 35.14 Temperatura 1: zro-
dfo Al oraz analogowego wyjscia.

Wymagane sg nastgpujace ustawienia:

+ Ustawi¢ odpowiedni parametr opcji jednostki wej$cia ana-
logowego w grupie parametréow 712 Standardowe Al na V
).

* W grupie parametréw 13 Standardowe AO ustawi¢ para-
metr wyboru zrodta wyjscia analogowego na ,Wzbudzenie
czujnika temp. 2"

Wyjscie analogowe zasila czujnik pragdem statym. W miare

jak rezystancja czujnika zwieksza sie wraz z jego tempera-

turg, napiecie w czujniku ro$nie. Napiecie jest odczytywane

z wejécia analogowego i jest konwertowane na temperature

w stopniach.

13

2 x analogowe
we/wy Pt1000

Jak w przypadku opcji 1 x analogowe we/wy Pt1000, ale
z dwoma czujnikami potagczonymi szeregowo. Uzycie wielu
czujnikéw znacznie poprawia doktadnosé pomiaru.

14

3 x analogowe
we/wy Pt1000

Jak w przypadku opcji 1 x analogowe we/wy Pt1000, ale
z trzema czujnikami potgczonymi szeregowo. Uzycie wielu
czujnikéw znacznie poprawia doktadno$é pomiaru.

15

Ni1000

Czujnik Ni1000 podtgczony do analogowego wejscia okreslo-
nego parametrem 35.14 Temperatura 1: Zrédfo Al oraz analo-
gowego wyjscia.

Wymagane sg nastgpujace ustawienia:

» Ustawi¢ odpowiedni parametr opcji jednostki wej$cia ana-
logowego w grupie parametréow 712 Standardowe Al na V
V).

* W grupie parametréw 13 Standardowe AO ustawi¢ para-
metr wyboru zrodta wyjscia analogowego na ,Wzbudzenie
czujnika temp. 2"

Wyjsécie analogowe zasila czujnik prgdem statym. W miare

jak rezystancja czujnika zwieksza sie wraz z jego tempera-

turg, napiecie w czujniku ro$nie. Napiecie jest odczytywane

z wejécia analogowego i jest konwertowane na temperature

w stopniach.

16

Zarezerwowane

17...18

PTC analogowe
We/Wy

Czujnik PTC podtgczony do standardowego analogowego
wejscia okreslonego parametrem 35.24 Temperatura 2: zré-
dfo Al oraz analogowego wyjscia.

Wymagane ustawienia sg takie same w przypadku wyboru
KTY84 analogowe I/O.

Uwaga: W przypadku tego wyboru program sterujacy prze-
ksztatca sygnat analogowy w warto$¢ rezystancji czujnika
PTC w Qi pokazuje ja w parametrze 35.03. Nazwa parametru
i jednostka nadal dotyczg temperatury.

20
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Nazwal/wartos¢

Opis

Dom/EkwM
K16

Drzewo dzielnika
napigcia Al/DI
czujnika PTC

Czujnik PTC podtgczony do analogowego wejscia okreslo-
nego parametrem 35.24 Temperatura 2: zrédfo Al. Nalezy
uzywacé specjalnego potgczenia dzielnika napiecia zamiast
normalnego potaczenia czujnika PTC. Potaczenie dzielnika
napigcia uzywa zaciskow +10 V, wejscia cyfrowego i wejscia
analogowego. Wiecej informacji o potgczeniu znajduje sie

w podreczniku uzytkownika przemiennika czestotliwosci.

Ten wybér umozliwia potagczenie czujnika PTC, gdy nie jest

dostepne wyjscie analogowe.

Wymagane ustawienia sg takie same w przypadku wyboru

KTY84 analogowe I/O.

Uwaga:

* Nalezy upewnic¢ sie, ze wejscie cyfrowe podigczone do
tego obwodu dzielnika napigcia nie jest uzywane w innym
celu w programie sterujgcym.

* W przypadku tego wyboru parametr 35.03 pokazuje rezy-
stancje PTC w Q, nie temperature silnika, chociaz nazwa
parametru i jednostka nadal odnoszg sie do temperatury.

35.22

Limit btedu
temperatury 2

Definiuje limit btedu dla funkcji nadzoru temperatury 2. Gdy
zmierzona temperatura 1 przekracza limit, przemiennik cze-
stotliwo$ci zostaje wytgczony awaryjnie z powodu btedu 4982
Temperatura zewnetrzna 2.

Jednostka jest wybierana przez parametr 96.16 Wybor jed-
nostki.

130°C albo
266°F lub
4500 Q

-60...5000°C lub
-76...9032°F lub
0...5000 Q

Limit btedu dla funkcji monitorowania temperatury 2.

Uwaga: Jesli wybranym zrédtem zmierzonej temperatury
(35.21) jest analogowe we/wy czujnika PTC lub drzewo dziel-
nika napiecia Al/DI czujnika PTC, funkcja ochrony cieplinej
chronigca silnik przeksztatca sygnat wej$cia analogowego
(35.24) na warto$¢ rezystancji czujnika PTC (Q). Limit ten to
warto$¢ rezystancji nawet wtedy, gdy nazwa parametru i jed-
nostka odnoszg sie do temperatury silnika (°C lub °F). Obec-
nie nie mozna zmieni¢ jednostki na Q (96.16).

35.23

Limit ostrzezenia
temperatury 2

Definiuje limit ostrzezenia dla funkcji nadzoru temperatury 2.
Gdy zmierzona temperatura 1 przekracza limit, zostaje wyge-
nerowane ostrzezenie A492 Temperatura zewnetrzna 2.
Jednostka jest wybierana przez parametr 96.16 Wybor jed-
nostki.

110°C lub
230°F lub
4000 Q

-60...5000°C lub
-76...9032 °F lub
0...5000 Q

Limit ostrzezenia dla funkcji monitorowania temperatury 2.
Uwaga: Jesli wybranym zrédtem zmierzonej temperatury
(35.21) jest analogowe we/wy czujnika PTC lub drzewo dziel-
nika napiecia Al/DI czujnika PTC, funkcja ochrony cieplinej
chronigca silnik przeksztatca sygnat wej$cia analogowego
(35.24) na warto$¢ rezystancji czujnika PTC (Q). Limit ten to
warto$¢ rezystancji nawet wtedy, gdy nazwa parametru i jed-
nostka odnoszg sie do temperatury silnika (°C lub °F). Obec-
nie nie mozna zmienic¢ jednostki na Q (96.16).

35.24

Temperatura 2:
zrodfo Al

Okresla wejscie analogowe, gdy ustawienie 35.71 Tempera-
tura 1: Zrédfo wymaga pomiaru przez wejécie analogowe.

Nie wybrano

Nie wybrano

Brak.

Warto$¢ aktualna
Al

Wejscie analogowe Al1 jednostki sterujgce;.

Wartos$¢ aktualna
Al2

Wejscie analogowe Al2 jednostki sterujace;.
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Inny

Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 178).

35.50

Temperatura
otoczenia silnika

Definiuje temperature otoczenia silnika dla modelu ochrony
termicznej silnika. Jednostka jest wybierana przez parametr
96.16 Wybor jednostki.
Model ochrony termicznej silnika oszacowuje temperature sil-
nika na podstawie parametrow 35.50...35.55. Temperatura
silnika wzrasta, jesli dziata on w obszarze powyzej krzywej
obcigzenia i maleje, jesli dziata w obszarze ponizej krzywej
obcigzenia.

2 OSTRZEZENIE! Model nie moze chronié¢ silnika, jesli

brudu itp.

20 °C lub
68 °F

-60...100°C lub
-76...212°F

nie jest on prawidtowo chtodzony z powodu kurzu,
Temperatura otoczenia.

35.51

Krzywa obcigzenia
silnika

7N
) )

150 +

100 - - -

50 +
35.52

Definiuje krzywa obcigzenia silnika razem z parametrami
35.52 Obcigzenie zerowej predk. i 35.53 Punkt przetomu.
Krzywa obcigzenia jest uzywana przez model ochrony ter-
micznej silnika, aby oszacowac temperature silnika.

Kiedy parametr jest ustawiony na 100%, maksymalne obcig-
zenie jest rowne wartosci parametru 99.06 Prad znamionowy
silnika (wyzsze obcigzenia nagrzewaja silnik). Poziom krzy-
wej obcigzenia powinien by¢ dostosowany, jesli temperatura
otoczenia rézni sie od wartosci znamionowej. 35.50
Temperatura otoczenia silnika.

I = Prad silnika
Iy = Znamionowy prad silnika

35.51

»

35.53

Czestotliwos$¢ wyjsciowa

przemiennika czestotliwosci

50...150%

Maksymalne obcigzenie dla krzywej obcigzenia silnika.

1=1%

35.52

Obcigzenie zerowej
predk.

Definiuje krzywa obcigzenia silnika razem z parametrami
35.51 Krzywa obcigzenia silnika i 35.53 Punkt przetomu. Defi-
niuje maksymalne obcigzenie silnika przy zerowej predkosci
krzywej obcigzenia. Wyzsza warto$¢ moze by¢ uzywana, jesli
silnik ma zewnetrzny wentylator poprawiajgcy chtodzenie.
Nalezy zapozna¢ sie z zaleceniami producenta.

Patrz parametr 35.51 Krzywa obcigzenia silnika.

70%

25...150%

Obcigzenie zerowej predkosci dla krzywej obcigzenia silnika.

1=1%
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Nr Nazwal/wartos¢ Opis Dom/EkwM
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35.53  Punkt przetomu Definiuje krzywa obcigzenia silnika razem z parametrami 45,00 Hz
35.51 Krzywa obcigzenia silnika i 35.52 Obcigzenie zerowej
predk.. Definiuje czestotliwo$é punktu przegiecia krzywej
obcigzenia, tzn. punktu, w ktérym krzywa obcigzenia silnika
rozpoczyna zmniejszanie wartosci z warto$ci parametru
35.51 Krzywa obcigzenia silnika do warto$ci parametru 35.52
Obcigzenie zerowej predk.
Patrz parametr 35.51 Krzywa obcigzenia silnika.
1,00...500,00 Hz Punkt przegiecia dla krzywej obcigzenia silnika. Patrz
parametr
46.02
35.54  Nominalny wzrost | Definiuje wzrost temperatury silnika ponad temperature oto- | 80 °C lub
temp. silnika czenia, gdy silnik jest obcigzony pradem znamionowym. 176 °F
Nalezy zapozna¢ sie z zaleceniami producenta.
Jednostka jest wybierana przez parametr 96.16 Wybor jed-
nostki.
A Temperatura
Wzrost znamionowej
temperatury silnika
Temperatura otoczenia
- _{ ___________
Czas
0...300°C lub Wozrost temperatury. 1=1°

32...572°F
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35.55

Term.stata czasowa
silnika

Wzrost temperatury

Definiuje statg czasu cieplnego silnika wykorzystywang

w modelu ochrony termicznej silnika, zdefiniowang jako czas,
w ktérym temperatura osigga 63% temperatury znamionowej
silnika. Nalezy zapozna¢ sie z zaleceniami producenta.

Aby zapewni¢ ochrone termiczng zgodnie z wymogami UL
dla silnikéw klasy NEMA, nalezy skorzysta¢ z ogélnej zasady:
Czas cieplny silnika jest rowny 35 razy t6, gdzie czas t6

(w sekundach) jest okreslany przez producenta silnika jako
czas bezpiecznego dziatania silnika przy szesciokrotnie wyz-
szym prgdzie znamionowym.

Czas termiczny dla krzywej wytaczenia awaryjnego klasy 10
to 350 s, dla klasy 20 jest to 700 s, a dla klasy 30 — 1050 s.

Prad silnika

100%

Czas

100%
63%

Czas cieplny silnika

256 s

100...10000 s

Stata czasu cieplnego silnika.

1=1s

35.56

Czynnosc
dotyczgca
przecigzenia silnika

Wybierz dziatanie wykonywane po wykryciu przecigzenia sil-
nika. Patrz sekcja Ochrona silnika przed przecigzeniem
(str. 166).

Ostrzezenie i
btad

Bez dziatania

Zadna czynno$¢ nie jest wykonywana.

0

Tylko ostrzezenie

Przemiennik czgstotliwo$ci generuje ostrzezenie A783 Prze-
cigzenie silnika, gdy przecigzenie silnika osiggnie poziom
ostrzezenia, czyli parametr 35.05 Poziom przecigzenia silnika
osiggnie wartos¢ 88,0%.

Ostrzezenie i blad

Przemiennik czestotliwos$ci generuje ostrzezenie A783 Prze-
cigzenie silnika, gdy przecigzenie silnika osiggnie poziom
ostrzezenia, czyli parametr 35.05 Poziom przecigzenia silnika
osiggnie warto$¢ 88,0%.

Przemiennik czestotliwosci jest wytgczany awaryjnie z
powodu btedu 7722 Przecigzenie silnika, gdy przecigzenie
silnika osiggnie poziom ostrzezenia, czyli parametr 35.05
Poziom przecigzenia silnika osiggnie warto$¢ 100,0%.

35.57

Klasa przecigzenia
silnika

Definiuje uzywang klase przecigzenia silnika. Uzytkownik
okresla klase ochrony jako czas wytgczenia awaryjnego,
ktéry jest 7,2 razy (IEC 60947-4-1) lub 6 razy (NEMA ICS)
wigkszy niz prad poziomu wylgczenia awaryjnego.

Patrz sekcja Ochrona silnika przed przecigzeniem (str. 166).

Klasa 20

Klasa 5

Klasa przecigzenia silnika 5.




336 Parametry

Nr Nazwal/wartos¢ Opis Dom/EkwM
K16
Klasa 10 Klasa przecigzenia silnika 10. 1
Klasa 20 Klasa przecigzenia silnika 20. 2
Klasa 30 Klasa przecigzenia silnika 30. 3
Klasa 40 Klasa przecigzenia silnika 40. 4
36 Analiza obcigzenia Ustawienia rejestratora warto$ci szczytowej i amplitudy.
Warto réwniez zapoznaé sie z sekcjg Analizator obcigzenia
(na str. 171).
36.01  PVL: zrédto sygnatu | Wybiera sygnat, ktéry ma by¢é monitorowany przez rejestrator | Moc
wartosci szczytowe;j. wyjsciowa
Sygnat jest filtrowany przy uzyciu czasu filtrowania okreslo-
nego w parametrze 36.02 PVL: czas filtru.
Warto$¢ szczytowa jest zapisywana razem z innymi wybra-
nymi wczesniej sygnatami w parametrach 36.70...36.15.
Rejestrator wartosci szczytowej mozna zresetowac za
pomoca parametru 36.09 Reset rejestratorow. Rejestrator
jest rowniez resetowany w przypadku zmiany zrodta sygnatu.
Data i godzina ostatniego resetu jest zapisana odpowiednio w
parametrach 36.16i 36.17.
Nie wybrano Brak (rejestrator wartosci szczytowej wytgczony). 0
Uzyta predkosc¢ 01.01 Uzyta predko$c silnika (str. 187). 1
silnika
Zarezerwowane 2
Czestotliwosé 01.06 Czestotliwo$c¢ wyjsciowa (str. 187). 3
wyjéciowa
Prad silnika 01.07 Prad silnika (str. 181). 4
Zarezerwowane 5
Moment silnika 01.10 Moment silnika (str. 182). 6
Napigcie DC 01.11 Napiecie DC (str. 182). 7
Moc wyjéciowa 01.14 Moc wyjsciowa (str. 182). 8
Zarezerwowane 9
W. zad. predkosci 23.01 W.zad.predko$ci przed ramp. (str. 261). 10
przed ramp.
Warto$¢ zadana 23.02 W. zad. predkosci po ramp. (str. 2617). 1"
predkosci po
rampie
Uzywana w. zad. 24.01 Uzyta wart. zad. predkosci (str. 266). 12
predkosci
Uzyta wart. zad. 26.02 Uzyta wart. zad. momentu (str. 273). 13
momentu
Uzywana w. zad. 28.02 Wyjscie rampy w. zad. czest. (str. 277). 14
czestotliwosci
Zarezerwowane 15
Wyjscie PID 40.01 PID procesu: akt.wart. wyj. (str. 343). 16
procesu
Inny Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 178). -
36.02 PVL: czas filtru Czas filtrowania rejestratora wartosci szczytowej. Patrz para- | 2,00 s
metr 36.01 PVL: zrédto sygnatu.
0,00...120,00 s Czas filtrowania rejestratora wartosci szczytowe;j. 100=1s
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36.06 AL2: zrédfo sygnatu | Wybiera sygnat, ktéry ma by¢ monitorowany przez rejestrator | Moment
amplitudy 2. Sygnat jest prébkowany w odstepach 200 ms. silnika
Wyniki sg wy$wietlane przez parametry 36.40...36.49. Kazdy
parametr reprezentuje zakres amplitud i pokazuje, jaka czes¢
probek znajduje sie w tym zakresie.
Warto$¢ sygnatu odpowiadajgca 100% jest okreslona przez
parametr 36.07 AL2: skalowanie sygnatu.
Rejestrator amplitudy 2 mozna zresetowa¢ za pomocg para-
metru 36.09 Reset rejestratoréow. Rejestrator jest rowniez
resetowany w przypadku zmiany zrédta sygnatu lub skalowa-
nia. Data i godzina ostatniego resetu jest zapisana odpowied-
nio w parametrach 36.50i 36.51.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 36.07 PVL: zrédto
sygnatu.
36.07  AL2: skalowanie Definiuje warto$¢ sygnatu, ktéra odpowiada amplitudzie 100,00
sygnatu 100%.
0,00...32767,00 Warto$¢ sygnatu odpowiadajgca 100%. 1=1
36.09 Reset rejestratoréow | Resetuje rejestrator warto$ci szczytowej i/lub rejestrator Gotowe
amplitudy 2. (Rejestratora amplitudy 1 nie mozna zreseto-
wacg).
Gotowe Zakonczono resetowanie lub nie wystgpito zgdanie resetu 0
(normalna praca).
Wszystko Resetuje rejestrator wartosci szczytowej i rejestrator ampli- 1
tudy 2.
PVL Resetuje rejestrator wartosci szczytowej. 2
AL2 Resetuje rejestrator amplitudy 2. 3
36.10  PVL: wartos¢ Warto$¢ szczytowa zarejestrowana przez rejestrator wartosci | 0,00
szczytowa szczytowej.
-32768,00... Warto$¢ szczytowa. 1=1
32767,00
36.11  PVL: data wart. Data zarejestrowania wartosci szczytowe;j. 01.01.1980
szczytowej
- Data wystapienia wartos$ci szczytowe;j. -
36.12  PVL: godz. wart. Godzina zarejestrowania wartosci szczytowe;j. 00:00:00
szczytowej
- Godzina wystgpienia warto$ci szczytowej. -
36.13  PVL:prad w Prad silnika w chwili zarejestrowania warto$ci szczytowe;. 0,00 A
szczycie
-32768,00... Prad silnika w chwili osiggniecia warto$ci szczytowe;j. 1=1A
32767,00 A
36.14  PVL:nap. DCw Napigcie w posrednim obwodzie DC przemiennika czestotli- | 0,00 V
szczycie wosci w chwili zarejestrowania warto$ci szczytowe;j.
0,00...2000,00 V Napiecie DC w chwili osiggnigcia wartosci szczytowe;j. 10=1V
36.15  PVL: predko$¢ w Predkos¢ silnika w chwili zarejestrowania wartosci szczyto- 0,00 obr./min
szczycie wej.
-30000,00... Predkos¢ silnika w chwili osiggnigcia warto$ci szczytowej. Patrz
30000,00 obr./min parametr
46.01
36.16  PVL: data resetu Data ostatniego resetu rejestratora wartosci szczytowe;j. 01.01.1980

Data ostatniego resetu rejestratora wartosci szczytowe;j.
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36.17  PVL: godzina Godzina ostatniego resetu rejestratora wartosci szczytowej. | 00:00:00
resetu
- Godzina ostatniego resetu rejestratora wartosci szczytowej. | -
36.20 AL710do 10% Procentowy udziat probek zarejestrowanych przez rejestrator | 0,00%
amplitudy 1, ktére znajduja sie w przedziale od 0 do 10%.
Warto$¢ 100% odpowiada wartos$ci /4, podanej w tabeli war-
tosci znamionowych w rozdziale Dane techniczne w Podrecz-
niku uzytkownika.
0,00...100,00% Proébki rejestratora amplitudy 1 pomigedzy 0i 10%. 1=1%
36.21  AL1 10 do 20% Procentowy udziat prébek zarejestrowanych przez rejestrator | 0,00%
amplitudy 1, ktére znajdujg sie w przedziale od 10 do 20%.
0,00...100,00% Probki rejestratora amplitudy 1 pomiedzy 10 i 20%. 1=1%
36.22 AL1 20 do 30% Procentowy udziat probek zarejestrowanych przez rejestrator | 0,00%
amplitudy 1, ktére znajduja sie w przedziale od 20 do 30%.
0,00...100,00% Probki rejestratora amplitudy 1 pomiedzy 20 i 30%. 1=1%
36.23 AL1 30 do 40% Procentowy udziat prébek zarejestrowanych przez rejestrator | 0,00%
amplitudy 1, ktére znajdujg sie w przedziale od 30 do 40%.
0,00...100,00% Probki rejestratora amplitudy 1 pomiedzy 30 i 40%. 1=1%
36.24 AL1 40 do 50% Procentowy udziat probek zarejestrowanych przez rejestrator | 0,00%
amplitudy 1, ktére znajduja sie w przedziale od 40 do 50%.
0,00...100,00% Probki rejestratora amplitudy 1 pomiedzy 40 i 50%. 1=1%
36.25 AL1 50 do 60% Procentowy udziat prébek zarejestrowanych przez rejestrator | 0,00%
amplitudy 1, ktére znajdujg sie w przedziale od 50 do 60%.
0,00...100,00% Probki rejestratora amplitudy 1 pomiedzy 50 i 60%. 1=1%
36.26 AL160do 70% Procentowy udziat probek zarejestrowanych przez rejestrator | 0,00%
amplitudy 1, ktére znajduja sie w przedziale od 60 do 70%.
0,00...100,00% Probki rejestratora amplitudy 1 pomiedzy 60 i 70%. 1=1%
36.27 AL1 70 do 80% Procentowy udziat prébek zarejestrowanych przez rejestrator | 0,00%
amplitudy 1, ktére znajdujg sie w przedziale od 70 do 80%.
0,00...100,00% Probki rejestratora amplitudy 1 pomiedzy 70 i 80%. 1=1%
36.28 AL1 80 do 90% Procentowy udziat probek zarejestrowanych przez rejestrator | 0,00%
amplitudy 1, ktére znajduja sie w przedziale od 80 do 90%.
0,00...100,00% Probki rejestratora amplitudy 1 pomigedzy 80 i 90%. 1=1%
36.29 AL1 ponad 90% Procentowy udziat prébek zarejestrowanych przez rejestrator | 0,00%
amplitudy 1, ktére przekraczajg warto$¢ 90%.
0,00...100,00% Probki rejestratora amplitudy 1 powyzej 90%. 1=1%
36.40 AL20do 10% Procentowy udziat probek zarejestrowanych przez rejestrator | 0,00%
amplitudy 2, ktére znajduja sie w przedziale od 0 do 10%.
0,00...100,00% Proébki rejestratora amplitudy 2 pomiedzy 0 10%. 1=1%
36.41 AL2 10 do 20% Procentowy udziat prébek zarejestrowanych przez rejestrator | 0,00%
amplitudy 2, ktére znajdujg sie w przedziale od 10 do 20%.
0,00...100,00% Probki rejestratora amplitudy 2 pomiedzy 10 i 20%. 1=1%
36.42 AL2 20 do 30% Procentowy udziat probek zarejestrowanych przez rejestrator | 0,00%
amplitudy 2, ktére znajduja sie w przedziale od 20 do 30%.
0,00...100,00% Probki rejestratora amplitudy 2 pomiedzy 20 i 30%. 1=1%
36.43 AL2 30 do 40% Procentowy udziat prébek zarejestrowanych przez rejestrator | 0,00%
amplitudy 2, ktére znajdujg sie w przedziale od 30 do 40%.
0,00...100,00% Probki rejestratora amplitudy 2 pomiedzy 30 i 40%. 1=1%
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36.44  AL2 40 do 50% Procentowy udziat probek zarejestrowanych przez rejestrator | 0,00%
amplitudy 2, ktére znajdujg sie w przedziale od 40 do 50%.
0,00...100,00% Probki rejestratora amplitudy 2 pomiedzy 40 i 50%. 1=1%
36.45 AL2 50 do 60% Procentowy udziat prébek zarejestrowanych przez rejestrator | 0,00%
amplitudy 2, ktére znajduja sie w przedziale od 50 do 60%.
0,00...100,00% Probki rejestratora amplitudy 2 pomiedzy 50 i 60%. 1=1%
36.46 AL2 60 do 70% Procentowy udziat probek zarejestrowanych przez rejestrator | 0,00%
amplitudy 2, ktére znajdujg sie w przedziale od 60 do 70%.
0,00...100,00% Probki rejestratora amplitudy 2 pomiedzy 60 i 70%. 1=1%
36.47 AL2 70 do 80% Procentowy udziat prébek zarejestrowanych przez rejestrator | 0,00%
amplitudy 2, ktére znajduja sie w przedziale od 70 do 80%.
0,00...100,00% Probki rejestratora amplitudy 2 pomigdzy 70 i 80%. 1=1%
36.48 AL2 80 do 90% Procentowy udziat probek zarejestrowanych przez rejestrator | 0,00%
amplitudy 2, ktére znajdujg sie w przedziale od 80 do 90%.
0,00...100,00% Probki rejestratora amplitudy 2 pomiedzy 80 i 90%. 1=1%
36.49  AL2 ponad 90% Procentowy udziat prébek zarejestrowanych przez rejestrator | 0,00%
amplitudy 2, ktére przekraczajg warto$¢ 90%.
0,00...100,00% Probki rejestratora amplitudy 2 powyzej 90%. 1=1%
36.50 AL2: data resetu Data ostatniego resetu rejestratora amplitudy 2. 01.01.1980
- Data ostatniego resetu rejestratora amplitudy 2. -
36.51  AL2: godzina resetu | Godzina ostatniego resetu rejestratora amplitudy 2. 00:00:00
- Godzina ostatniego resetu rejestratora amplitudy 2. -
37 Krzywa obciagzenia Ustawienia krzywej obcigzenia uzytkownika.
uzytkownika Warto réwniez zapoznac sie z sekcjg Krzywa obcigzenia
uzytkownika (na str. 127).
37.01  Stowo stanu Wyswietla stan monitorowanego sygnatu. Stan jest wyswie- | 0000h

wyjécia ULC tlany tylko podczas dziatania przemiennika czgstotliwosci.
(Stowo stanu jest niezalezne od czynnosci i op6znien zdefi-
niowanych przez parametry 37.03, 37.04, 37.41i 37.42).
Ten parametr jest tylko do odczytu.

Bit Nazwa Opis

Ponizej limitu obcigzenia

1 = Sygnat ponizej krzywej niedociazenia.

W zakresie obcigzenia

1 = Sygnat pomiedzy krzywa niedocigzenia i przecigzenia.

1 = Sygnat powyzej krzywej przecigzenia.

0

1

2 Limit przecigzenia

3 Poza limitem obcigzenia

krzywej przecigzenia.

1 = Sygnat nizszy od krzywej niedocigzenia lub wyzszy od

4...15 |Zarezerwowane

0000h...FFFFh Stan monitorowanego sygnatu. 1=1
37.02 ULC — sygnat Okresla sygnat, ktory bedzie monitorowany. Funkcja poréw- | Moment

nadzoru nuje warto$¢ bezwzgledng sygnatu z krzywg obcigzenia. silnika %

Nie wybrano Nie wybrano sygnatu (monitorowanie wytaczone). 0

Predkos¢ silnika % | 01.03 Predko$¢ silnika % (str. 181). 1

Prad silnika % 01.08 % pradu silnika wzgledem warto$ci znamionowej sil- 2

nika (str. 187).
Moment silnika % 01.10 Moment silnika (str. 182). 3
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% mocy wyjsciowej | 01.15 % mocy wyjsciowej wzgledem warto$ci znamionowej | 4
wzgledem wartosci | silnika (str. 182).
znamionowe; silnika
% mocy wyjsciowej | 01.16 % mocy wyjsciowej wzgledem warto$ci znamionowej 5
wzgledem warto$ci | przemiennika czestotliwo$ci (str. 182).
znamionowej
przemiennika
czestotliwosci
Inny Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 178). -
37.03 ULC - dziatania Okresla, w jaki sposéb reaguje przemiennik czestotliwosci, Nieaktywne
przecigz. gdy warto$¢ bezwzgledna monitorowanego sygnatu pozo-
staje stale powyzej krzywej przecigzenia dtuzej niz warto$¢
37.41 ULC — timer przecigzenia.
Nieaktywne Zadna czynno$é nie jest wykonywana. 0
Ostrzezenie Przemiennik czestotliwos$ci generuje ostrzezenie (A8BE ULC | 1
— ostrzezenie dotyczgce przecigzenia).
Btad Przemiennik czestotliwosci jest wytgczany awaryjnie z 2
powodu btedu 8002 ULC — btad przecigzenia.
Ostrzezenie/Btad Przemiennik czgstotliwosci generuje ostrzezenie (A8BE ULC |3
— ostrzezenie dotyczgce przecigzenia), jesli sygnat pozo-
staje ciggle powyzej krzywej przecigzenia przez potowe
czasu zdefiniowanego parametrem 37.41 ULC — timer prze-
cigzenia.
Przemiennik czgstotliwosci jest wytgczany awaryjnie z
powodu btedu 8002 ULC — bigd przecigzenia, jesli sygnat
pozostaje ciagle powyzej krzywej przecigzenia przez czas
zdefiniowany parametrem 37.41 ULC — timer przecigzenia.
37.04 ULC - dziatania Okresla, w jaki sposéb reaguje przemiennik czestotliwosci, Nieaktywne
niedost.obc. gdy warto$¢ bezwzgledna monitorowanego sygnatu pozo-
staje ciggle powyzej krzywej przeciazenia dtuzej niz wartos¢
37.42 ULC — timer niedocigzenia.
Nieaktywne Zadna czynno$é nie jest wykonywana. 0
Ostrzezenie Przemiennik czestotliwos$ci generuje ostrzezenie (A8BF ULC | 1
— ostrzezenie dotyczgce niedocigzenia).
Btad Przemiennik czestotliwosci jest wytgczany awaryjnie z 2
powodu btedu 8007 ULC — btgd niedocigzenia.
Ostrzezenie/Btad Przemiennik czgstotliwo$ci generuje ostrzezenie (A8BF ULC |3

— ostrzezenie dotyczgce niedocigzenia), jesli sygnat pozo-
staje ciggle ponizej krzywej niedocigzenia przez potowe
czasu zdefiniowanego parametrem 37.41 ULC — timer prze-
cigzenia.

Przemiennik czestotliwosci jest wytgczany awaryjnie z
powodu btedu 8001 ULC — biad niedocigzenia, jesli sygnat
pozostaje ciggle ponizej krzywej niedocigzenia przez czas
zdefiniowany parametrem 37.42 ULC — timer niedocigzenia.
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37.11  ULC-tabelapredk.: | Definiuje pierwszy z pieciu punktow predkosci na osi X krzy- | 150,0 obr./min
pkt 1 wej obcigzenia uzytkownika.
Punkty predkosci sg uzywane, jesli parametr 99.04 Tryb ste-
rowania silnikiem jest ustawiony na Wektorowy lub jesli para-
metr 99.04 Tryb sterowania silnikiem jest ustawiony na
Skalarny, a jednostka wartosci zadanej sg obr./min.
Pigé punktow musi by¢é podanych w kolejnosci od najniz-
szego do najwyzszego. Punkty sg zdefiniowane jako wartosci
dodatnie, ale zakres jest symetrycznie skuteczny réwniez w
kierunku ujemnym. Monitorowanie nie jest aktywne poza tymi
dwoma obszarami.
-30000,0... Predkos¢. 1 =1 obr./min
30000,0 obr./min
37.12  ULC-tabelapredk.: | Definiuje drugi punkt predkosci. 750,0 obr./min
Pkt 2 Patrz parametr 37.11 ULC - tabela predk.: pkt 1.
-30000,0... Predkosc¢. 1 =1 obr./min
30000,0 obr./min
37.13  ULC-tabelapredk.: | Definiuje trzeci punkt predkosci. 1290,0 obr./min
Pkt 3 Patrz parametr 37.11 ULC - tabela predk.: pkt 1.
-30000,0... Predkosc¢. 1 =1 obr./min
30000,0 obr./min
37.14  ULC-tabelapredk.: | Definiuje czwarty punkt predkosci. 1500,0
Pkt 4 Patrz parametr 37.11 ULC - tabela predk.: pkt 1. obr./min
-30000,0... Predkos¢. 1 =1 obr./min
30000,0 obr./min
37.15  ULC-tabela predk.: | Definiuje piaty punkt predkosci. 1800,0 obr./min
Pkt 5 Patrz parametr 37.11 ULC - tabela predk.: pkt 1.
-30000,0... Predkosc¢. 1 =1 obr./min
30000,0 obr./min
37.16  ULC - tabela czest.: | Definiuje pierwszy z pigciu punktéw czestotliwosci na osi X 5,0 Hz
pkt 1 krzywej obcigzenia uzytkownika.
Punkty czestotliwosci sg uzywane, jesli parametr 99.04 Tryb
sterowania silnikiem jest ustawiony na Skalarny, a jednostkg
warto$ci zadanej jest Hz.
Pig¢ punktow musi by¢ podanych w kolejnosci od najniz-
szego do najwyzszego. Punkty sg zdefiniowane jako wartosci
dodatnie, ale zakres jest symetrycznie skuteczny réwniez w
kierunku ujemnym. Monitorowanie nie jest aktywne poza tymi
dwoma obszarami.
-500,0...500,0 Hz Czestotliwosé. 1=1Hz
37.17  ULC - tabela czest.: | Definiuje drugi punkt czestotliwosci. 25,0 Hz
pkt 2 Patrz parametr 37.16 ULC - tabela czest.: pkt 1.
-500,0...500,0 Hz Czestotliwos¢. 1=1Hz
37.18 ULC - tabela czest.: | Definiuje trzeci punkt czestotliwosci. 43,0 Hz
Pkt 3 Patrz parametr 37.16 ULC - tabela czest.: pkt 1.
-500,0...500,0 Hz Czestotliwosé. 1=1Hz
37.19  ULC - tabela czest.: | Definiuje czwarty punkt czestotliwosci. 50,0 Hz
Pkt 4 Patrz parametr 37.16 ULC - tabela czest.: pkt 1.
-500,0...500,0 Hz Czestotliwosé. 1=1Hz
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37.20 ULC -tabela czest.: | Definiuje piaty punkt czestotliwosci. 60,0 Hz
Pkt 5 Patrz parametr 37.16 ULC - tabela czest.: pkt 1.
-500,0...500,0 Hz Czestotliwose¢. 1=1Hz
37.21 ULC- Definiuje pierwszy z pigciu punktéw predkosci na osi Y, ktéra | 10,0%
niedocigzenie: pkt 1 | razem z odpowiednim punktem na osi X (37.11 ULC - tabela
predk.: pkt 1...37.15 ULC - tabela predk.: pkt 5lub 37.15 ULC
- tabela predk.: pkt 5...37.20 ULC - tabela czest.: pkt 5) defi-
niuje krzywa niedocigzenia (warto$¢ niska).
Kazdy punkt krzywej niedocigzenia musi mie¢ nizszg warto$¢
niz odpowiadajgcy punkt przecigzenia.
-1600,0...1600,0% | Punkt niedocigzenia. 1=1%
37.22 ULC- Definiuje drugi punkt niedocigzenia. 15,0%
niedocigzenie: pkt 2 | Patrz parametr 37.21 ULC - niedocigzenie: pkt 1.
-1600,0...1600,0% | Punkt niedocigzenia. 1=1%
37.23 ULC- Definiuje trzeci punkt niedocigzenia. 25,0%
niedocigzenie: pkt 3 | Patrz parametr 37.21 ULC - niedocigzenie: pkt 1.
-1600,0...1600,0% | Punkt niedocigzenia. 1=1%
37.24 ULC- Definiuje czwarty punkt niedocigzenia. 30,0%
niedocigzenie: pkt 4 | Patrz parametr 37.21 ULC - niedocigzenie: pkt 1.
-1600,0...1600,0% | Punkt niedocigzenia. 1=1%
37.25 ULC- Definiuje piagty punkt niedocigzenia. 30,0%
niedocigzenie: pkt 5 | Patrz parametr 37.21 ULC - niedocigzenie: pkt 1.
-1600,0...1600,0% | Punkt niedocigzenia. 1=1%
37.31  ULC - przecigzenie: | Definiuje pierwszy z pigciu punktéw predkosci na osi Y, ktéra | 300,0%
pkt 1 razem z odpowiednim punktem na osi X (37.11 ULC - tabela
predk.: pkt 1...37.15 ULC - tabela predk.: pkt 5lub 37.15 ULC
- tabela predk.: pkt 5...37.20 ULC - tabela czest.: pkt 5) defi-
niuje krzywg przecigzenia (warto$¢ wysoka).
Kazdy punkt krzywej przecigzenia musi mie¢ wyzszg warto$¢
niz odpowiadajgcy punkt niedocigzenia.
-1600,0...1600,0% | Punkt przecigzenia. 1=1%
37.32  ULC - przecigzenie: | Definiuje drugi punkt przecigzenia. 300,0%
Pkt 2 Patrz parametr 37.31 ULC - przecigzenie: pkt 1.
-1600,0...1600,0% | Punkt przecigzenia. 1=1%
37.33  ULC - przecigzenie: | Definiuje trzeci punkt przecigzenia. 300,0%
pkt 3 Patrz parametr 37.31 ULC - przecigzenie: pkt 1.
-1600,0...1600,0% | Punkt przecigzenia. 1=1%
37.34 ULC - przecigzenie: | Definiuje czwarty punkt przecigzenia. 300,0%
Pkt 4 Patrz parametr 37.31 ULC - przecigzenie: pkt 1.
-1600,0...1600,0% | Punkt przecigzenia. 1=1%
37.35  ULC - przecigzenie: | Definiuje piaty punkt przecigzenia. 300,0%
Pkt 5 Patrz parametr 37.31 ULC - przecigzenie: pkt 1.
-1600,0...1600,0% | Punkt przecigzenia. 1=1%
37.41  ULC — timer Definiuje czas, przez jaki monitorowany sygnat pozostaje cig- | 20,0 s
przecigzenia gle powyzej krzywej przecigzenia zanim przemiennik czesto-
tliwosci wykona dziatanie wybrane za pomoca parametru
37.03 ULC - dziatania przecigz..
0,0...10000,0 s Timer przecigzenia. 1=1s
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37.42  ULC — timer Definiuje czas, przez jaki monitorowany sygnat pozostaje cig- | 20,0 s
niedocigzenia gle ponizej krzywej niedocigzenia zanim przemiennik czgsto-
tliwosci wykona dziatanie wybrane za pomoca parametru
37.04 ULC - dziatania niedost.obc..
0,0...10000,0 s Timer niedocigzenia. 1=1s
40 PID procesu: zestaw | Wartosci parametrow regulacji PID procesu.
1 Wyjscie przemiennika czestotliwosci moze by¢ sterowane za
pomoca PID procesu. Kiedy wigczone jest sterowanie przez
PID procesu, przemiennik czestotliwosci steruje sprzezeniem
zwrotnym procesu do wartosci zadane;j.
Dla PID procesu mozna zdefiniowaé dwa rézne zestawy
parametréow. W danej chwili jest uzywany tylko jeden zestaw
parametréw. Pierwszy zestaw sktada sie z parametrow
40.07...40.90, a drugi zestaw jest zdefiniowany przez para-
metry w grupie 41 PID procesu: zestaw 2. Zrédio binarne
definiujgce, ktére zestawy sg aktywne, jest okre$lane za
pomoca parametru 40.57 PID: wybér zestawu 1/2.
Patrz tez wykresy tancucha sterowania na stronach 560
i 561.
Aby ustawi¢ jednostke klienta PID, w panelu nalezy wybra¢
opcje Menu — Ustawienia podstawowe — PID — Jed-
nostka
40.01  PID procesu: Wyswietla wyjscie regulatora PID procesu. Patrz schemat -
akt.wart. wyj. fancucha sterowania na stronie 561.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-200000,00... Wyijscie regulatora PID procesu. 1=1
200000,00
40.02  PID procesu: Wyswietla wartos$¢ sprzezenia zwrotnego od procesu po -
akt.wart.sprz.zw. wybraniu zrédta, funkcji matematycznej (parametr 40.10 Zest.
1: funkcja sprz. zwrt.) oraz filtrowania. Patrz schemat fancu-
cha sterowania na stronie 560.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-200000,00... Sprzezenie zwrotne procesu. 1=
200000,00 jedno- 1 jednostka
stek klienta PID klienta PID
40.03  PID procesu: Wyswietla warto$¢ nastawy PID dla procesu po wybraniu zré- | -
akt.wart.nastawy dta, funkcji matematycznej (40.18 Zest. 1: funkcja nastawy),
ograniczenia oraz okresleniu rampy. Patrz schemat fancucha
sterowania na stronie 560.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-200000,00... Nastawa dla regulatora PID procesu. 1=
200000,00 jedno- 1 jednostka
stek klienta PID klienta PID
40.04  PID procesu: Wyswietla warto$é uchybu regulacji dla regulatora PID dla -
akt.wart.odchyl. procesu. Wedtug domysinych ustawien ta wartos$¢ jest rowna
wartos$ci nastawa — sprzezenie zwrotne, ale odchylenie
mozna odwréci¢ za pomocg parametru 40.31 Zest. 1: odwr.
rézniczk.. Patrz schemat tancucha sterowania na stronie 561.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-200000,00... Uchyb regulac;ji PID. 1=
200000,00 jedno- 1 jednostka
stek klienta PID klienta PID
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40.05 Akt wart. dostr. wyj. | Wys$wietla dostrojone (przyciete) wyjscie wartosci zadanej -
PID PID procesu.
Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu.
-32768...32768 Warto$¢ zadana PID procesu. 1=1
40.06  PID procesu: stowo | Wyswietla informacje o stanie regulacji PID dla procesu. -
stanu Ten parametr jest tylko do odczytu.
Bit Nazwa Wart.
0 PID aktywny 1 = Regulacja PID dla procesu aktywna.
1 Nastawa 1 = Nastawa PID dla procesu zablokowana.
zablokowana
2 Wyjscie 1 = Wyjscie regulatora PID procesu zablokowane.
zablokowane
3 Tryb uspienia PID |1 = Tryb us$pienia aktywny.
4 Wzmocnienie 1 = Zwigkszenie uspienia aktywne.
uspienia
5 Tryb dostrojenia
6 Tryb $ledzenia 1 = Funkcja $ledzenia aktywna.
7 Wyijscie: gorny limit|1 = Wyjscie PID jest ograniczone przez parametr 40.37.
8 Wyijscie: dolny limit |1 = Wyjscie PID jest ograniczone przez parametr 40.36.
9 Aktywna strefa 1 = Strefa nieczutosci aktywna (patrz parametr 40.39)
nieczul.
10 PID: ustawienie 0 = Zestaw parametréw 1 jest uzywany. 1 = Zestaw parametréw 2
jest uzywany.
1 Zarezerwowane
12 Aktywna nastawa |1 = Aktywna nastawa wewnetrzna (patrz par. 40.76...40.23)
wewnetrzna
13...15 |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Stowo stanu regulacji PID dla procesu. 1=
40.07  Tryb pracy Aktywuje/dezaktywuije regulacje PID dla procesu. Wiyt.
regulatora PID Uwaga: Regulacja PID procesu jest dostepna tylko przy ste-
procesu rowaniu zewnetrznym,; patrz sekcja Sterowanie lokalne a ste-
rowanie zewnetrzne (str. 105).
Wyt Regulacja PID dla procesu nieaktywna. 0
Wt Regulacja PID dla procesu aktywna. 1
Wi. gdy Regulacja PID dla procesu jest aktywna, gdy przemiennik 2
przemiennik czestotliwosci jest uruchomiony.
pracuje
40.08  Zest. 1: zrodto sprz. | Wybiera podstawowe zrédto sprzezenia zwrotnego od pro- Al2, procent
zwrt. 1 cesu. Patrz schemat taficucha sterowania na stronie 560.
Nie wybrano Brak. 0
Skalowane Al1 12.12 Wartosc¢ skalowana Al1 (patrz strona 274). 1
Skalowane Al2 12.22 Wartosc¢ skalowana Al2 (patrz strona 216). 2
Wej. czest.: 11.39 Wej.czest. 1: wart.skalow. (patrz strona 217). 3
skalowane
Zarezerwowane 4.7
Al1, procent 12.101 Warto$¢ procentowa Al1 (patrz strona 217). 8
Al2, procent 12.102 Warto$¢ procentowa Al2 (patrz strona 217). 9
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Magazyn danych 40.91 Magazyn danych sprzezenia zwrotnego (patrz 10
sprzezenia strona 360).
zwrotnego
Inny Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 178). -
40.09  Zest. 1: zrédfo sprz. | Wybiera drugie zrédto sprzezenia zwrotnego od procesu. Nie wybrano
zwrt. 2 Drugie zrédto jest uzywane tylko, gdy funkcja nastawy
wymaga dwdch wejsé.
Dostgpne opcje zawiera opis parametru 40.08 Zest. 1: zrédfo
sprz. zwrt. 1.
40.10  Zest. 1: funkcja Definiuje sposéb, w jaki obliczane jest sprzgzenie zwrotne od | We1
sprz. zwrt. procesu na podstawie dwéch zrodet sprzezenia zwrotnego
okreslonych przez parametry 40.08 Zest. 1: zrédfo sprz. zwrt.
1140.09 Zest. 1: zrédto sprz. zwrt. 2.
Wynik funkciji (dla dowolnego wyboru) jest mnozony przez
parametr 40.90 Zest. 1: mnoznik sprz. zwr..
We1 Zrodio 1. 0
We1+We2 Suma zrédet 1 2. 1
We1-We2 Zrédto 2 jest odejmowane od zrédta 1. 2
We1*We2 Zrédto 1 mnozone przez zrédto 2. 3
We1/We2 Zrédto 1 dzielone przez zrédto 2. 4
MIN(We1,We2) Mniejsze z dwdch zrodet. 5
MAX(We1,We2) Wigksze z dwoch zrodet. 6
AVE(We1,We2) Srednia z dwéch zrédet. 7
sqrt(We1) Pierwiastek kwadratowy ze zrédta 1. 8
sqrt(We1-We2) Pierwiastek kwadratowy z wartosci (zrédto 1 - zrédto 2). 9
sqrt(We1+We2) Pierwiastek kwadratowy z wartosci (zrédto 1 + zrodio 2). 10
sqgrt(We1)+sqrt(We | Pierwiastek kwadratowy ze Zrodfa 1 + pierwiastek kwadra- 11
2) towy ze zrddta 2.
40.11  Zest. 1: czas filtru Definiuje statg czasu filtru dla sprzezenia zwrotnego od pro- | 0,000 s
sprz. zwr. cesu.
0,000...30,000 s Czas filtru sprzezenia zwrotnego. 1=1s
40.14  Zest. 1: skal. Definiuje, razem z parametrem 40.15 Zest. 1: skal. wyjscia, 0,00
nastawy ogdlny wspétczynnik skalowania dla tancucha regulacji PID
dla procesu.
Jesli parametr ma ustawiong warto$¢ zero, zostaje aktywo-
wane automatyczne skalowanie nastawy, przez co odpowied-
nia skala nastawy jest obliczana zgodnie z wybranym
zrodiem nastawy. Aktualng skale nastawy pokazuje parametr
40.61 W. akt. skalow. nastawy.
Skalowanie mozna wykorzystaé, gdy na przyktad nastawa
procesu jest wejsciem w Hz, a wyjscie regulatora PID jest
uzywane jako warto$¢ obr./min w sterowaniu predkoscig. W
takim przypadku parametr moze by¢ ustawiony na 50, a para-
metr 40.15 na predko$¢ znamionowsg silnika przy 50 Hz.
W rzeczywistosci wyjscie regulatora PID = [40.15], gdy
odchylenie (nastawa - sprzezenie zwrotne) = [40.714] i [40.32]
=1.
Uwaga: Skalowanie opiera sie na wspotczynniku stosunku
pomiedzy parametrami 40.74 i 40.15. Na przyktad wartosci
50 i 1500 powodujg takie samo skalowanie co 1 i 30.
-200000,00... Skalowanie. 1=1

200000,00
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40.15  Zest. 1: skal. Patrz parametr 40.14 Zest. 1: skal. nastawy. 0,00
wyjscia Jesli parametr ma ustawiong wartos¢ zero, skalowanie
odbywa sie automatycznie:
Tryb pracy .
(patrz par. 19.017) Skalowanie
Sterowanie predkoscia 46.01 Skalowanie predkosci
. S 46.02 Skalowanie
Sterowanie czestotliwoscig P
czestotliwosci
Sterowanie momentem 100%
-200000,00... Podstawa wyjscia regulatora PID procesu. 1=1
200000,00
40.16  Zest. 1: zrédto Wybiera podstawowe zrédto nastawy PID dla procesu. Patrz | Al1, procent
nastawy 1 schemat fancucha sterowania na stronie 560.
Nie wybrano Brak. 0
Zarezerwowane 1
Wewnetrzna Nastawa wewnetrzna. Patrz parametr 40.19 Zest. 1: wyb6r 2
nastawa wewn. nast. 1.
Skalowane Al1 12.12 Wartosc¢ skalowana Al1 (patrz strona 274). 3
Skalowane Al2 12.22 Wartosc¢ skalowana Al2 (patrz strona 216). 4
Zarezerwowane 5.7
Potencjometr 22.80 Akt. w. zad. potenc;. silnika (wyjécie potencjometru sil- | 8
silnika nika).
Zarezerwowane 9
Wej. czest.: 11.39 Wej.czest. 1: wart.skalow. (patrz strona 217). 10
skalowane
Al1, procent 12.101 Warto$¢ procentowa Al1 (patrz strona 217) 1"
Al2, procent 12.102 Warto$¢ procentowa Al2 (patrz strona 217) 12
Panel sterowania Wartos$¢ zadana panelu (03.01 Warto$¢ zadana z panelu, 13
(zapisana warto$¢ | patrz strona 7185) zapisana przez system sterowania dla loka-
zadana) lizacji, gdzie zwracane warto$ci sterowania sg uzywane jako
warto$¢ zadana.
(Wybor niedostepny dla parametru 71.16 Zrédfo nastawy 1.)
Dokument
A | ® Wartos¢ zadana ZEW1
X- X- =% - ﬂ‘_H X Warto$¢ zadana ZEW2
— Aktywna warto$¢ zadana
—o—o—9¢-0-- - Nieaktywna warto$¢ zadana
‘ >t
ZEW1 -> ZEW2
Panel sterowania Warto$¢ zadana panelu (03.01 Wartos$¢ zadana z panelu, 14

(skopiowana wart.
zadana)

patrz strona 7185) dla poprzedniej lokalizacji sterowania jest
uzywana, gdy lokalizacja sterowania zmienia sig, jesli warto-
$ci zadane dla dwoch lokalizacji sg tego samego typu (np.
czestotliwos$¢/predkosé/moment/PID). W przeciwnym razie
aktualny sygnat jest uzywany jako nowa warto$¢ zadana.

Dokument

® Warto$¢ zadana ZEW1
x Warto$¢ zadana ZEW2
— Aktywna warto$¢ zadana
- Nieaktywna warto$¢ zadana

T
ZEW1 -> ZEW2
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W. zad. 1 mag. 03.05 W. zad. 1 mag. kom. A (patrz strona 185). 15
kom. A
W. zad. 2 mag. 03.06 W. zad. 2 mag. kom. A (patrz strona 185). 16
kom. A
Zarezerwowane 17...18
EFB — warto$¢ 03.09 Wartosc¢ zadana EFB 1 (patrz strona 185). 19
zadana 1
EFB — wartosé 03.10 Warto$¢ zadana EFB 2 (patrz strona 185). 20
zadana 2
Zarezerwowane 21...23
Magazyn danych 40.92 Magazyn danych nastawy (patrz strona 360). 24
nastawy (Wybér niedostepny dla parametru 71.16 Zrédto nastawy 1.)
Inny Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 178). -
40.17  Zest. 1: zrédfo Wybiera drugie zrédto nastawy procesu. Drugie zrédto jest Nie wybrano
nastawy 2 uzywane tylko, gdy funkcja nastawy wymaga dwéch wejsé.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 40.16 Zest. 1: zrédfo
nastawy 1.
40.18  Zest. 1: funkcja Wybiera funkcje pomiedzy zrédtami nastaw wybranymi przez | We1
nastawy parametry 40.16 Zest. 1: zrédfo nastawy 1140.17 Zest. 1:

zrédfo nastawy 2.
Wynik funkciji (dla dowolnego wyboru) jest mnozony przez
parametr 40.89 Zest. 1: mnoznik nastawy.

We1 Zrodio 1. 0
We1+We2 Suma zrédet 1 2. 1
We1-We2 Zrédto 2 jest odejmowane od zrédta 1. 2
We1*We2 Zrédto 1 mnozone przez zrédto 2. 3
We1/We2 Zrédto 1 dzielone przez zrédto 2. 4
MIN(We1,We2) Mniejsze z dwdch zrodet. 5
MAX(We1,We2) Wigksze z dwoch zrodet. 6
AVE(We1,We2) Srednia z dwéch zrédet. 7
sqrt(We1) Pierwiastek kwadratowy ze zrédta 1. 8
sqrt(We1-We2) Pierwiastek kwadratowy z wartosci (zrédto 1 - zrédto 2). 9
sqrt(We1+We2) Pierwiastek kwadratowy z wartosci (zrédto 1 + zrodio 2). 10
1

sqgrt(We1)+sqrt(We | Pierwiastek kwadratowy ze zrodta 1 + pierwiastek kwadra-
2) towy ze zrddta 2.
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40.19  Zest. 1: wyb6r Wybiera, razem z parametrem 40.20 Zest. 1: wyb6r wewn. Nie wybrano
wewn. nast. 1 nast. 2, nastawe wewnetrzng sposréd ustawien wstepnych
zdefiniowanych przez parametry 40.21...40.24.
Uwaga: Parametry 40.16 Zest. 1: Zrodfo nastawy 1i40.17
Zest. 1: zrédfo nastawy 2 muszg by¢ ustawione na warto$¢
Wewnetrzna nastawa.
Zrédto Zrédio
zdefiniowane zdefiniowane | Aktywne ustawienie
przez parametr | przez parametr wstepne nastawy
40.19 40.20
0 0 0 (parametr 40.24)
1 0 1 (par. 40.21)
0 1 2 (par. 40.22)
1 1 3 (par. 40.23)
Nie wybrano 0 0
Wybrano 1 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (70.02 Stan DI po opéznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 2). |4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejécie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 5). |7
Zarezerwowane 8...17
Funkcja czasowa 1 | Bit 0 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 18
Funkcja czasowa 2 | Bit 1 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 19
Funkcja czasowa 3 | Bit 2 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 20
Nadzér 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 21
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 22
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 23
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 178). -
40.20  Zest. 1: wybor Wybiera, razem z parametrem 40.19 Zest. 1: wybor wewn. Nie wybrano

wewn. nast. 2

nast. 1, uzywang nastawe wewnetrzng sposrdd trzech
nastaw wewnetrznych zdefiniowanych przez parametry
40.21...40.23. Patrz tabela w opisie parametru 40.79 Zest. 1:
wybor wewn. nast. 1.

Nie wybrano 0 0
Wybrano 1 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opéznieniach, bit 2). |4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 5). |7
Zarezerwowane 8...17
Funkcja czasowa 1 | Bit 0 parametru 34.071 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 18
Funkcja czasowa 2 | Bit 1 parametru 34.071 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 19
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Funkcja czasowa 3 | Bit 2 parametru 34.071 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 20
Nadzér 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 21
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 22
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 23
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 178). -
40.21  Zestaw 1: wewn. Wewnetrzna nastawa procesu 1 Patrz parametr 40.79 Zest. | 0,00 jedno-
nastawa 1 1: wybér wewn. nast. 1. stek klienta
PID
-200000,00... Wewnetrzna nastawa procesu 1 1=
200000,00 jedno- 1 jednostka
stek klienta PID klienta PID
40.22  Zestaw 1: wewn. Wewnetrzna nastawa procesu 2 Patrz parametr 40.79 Zest. | 0,00 jedno-
nastawa 2 1: wyb6r wewn. nast. 1. stek klienta
PID
-200000,00... Wewnetrzna nastawa procesu 2 1=
200000,00 jedno- 1 jednostka
stek klienta PID klienta PID
40.23  Zestaw 1: wewn. Wewnetrzna nastawa procesu 3 Patrz parametr 40.19 Zest. | 0,00 jedno-
nastawa 3 1: wybor wewn. nast. 1. stek klienta
PID
-200000,00... Wewnetrzna nastawa procesu 3 1=
200000,00 jedno- 1 jednostka
stek klienta PID klienta PID
40.24  Zestaw 1: wewn. Wewnetrzna nastawa procesu 0 Patrz parametr 40.79 Zest. | 0,00 jedno-
nastawa 0 1: wyb6r wewn. nast. 1. stek klienta
PID
-200000,00... Wewnetrzna nastawa procesu 0 1=
200000,00 jedno- 1 jednostka
stek klienta PID klienta PID
40.26  Zest. 1: min. Definiuje minimalny limit nastawy regulatora PID procesu. 0,00
nastawy
-200000,00... Minimalny limit nastawy regulatora PID procesu. 1=
200000,00 jedno- 1 jednostka
stek klienta PID klienta PID
40.27  Zest. 1: maks. Definiuje maksymalny limit nastawy regulatora PID procesu. | 200000,00
nastawy
-200000,00... Maksymalny limit nastawy regulatora PID procesu. 1=1
200000,00 jedno-
stek klienta PID
40.28 Zest. 1: czas Definiuje minimalny czas zwiekszenia nastawy z 0% do 00s
zwigksz. nast. 100%.
0,0...1800,0 s Czas zwigkszenia nastawy. 1=
40.29  Zest. 1: czas Definiuje minimalny czas spadku warto$ci nastawy z 100% 0,0s
zmniejsz. nast. do 0%.
0,0...1800,0 s Czas spadku nastawy. 1=1
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40.30  Zest. 1: blokow. Blokuje lub definiuje zrédto, ktére moze by¢ uzyte do bloko- | Nie wybrano
nastawy wit. wania nastawy regulatora PID procesu. Ta funkcja jest przy-
datna, gdy warto$¢ zadana opiera sie na sprzezeniu
zwrotnym procesu potgczonym z wej$ciem analogowym, a
nalezy wykonaé pewne czynnosci serwisowe na czujniku bez
zatrzymywania procesu.
1 = Nastawa regulatora PID procesu zablokowana
Patrz tez parametr 40.38 Zest. 1: blokow. wyjscia wt..
Nie wybrano Nastawa regulatora PID procesu nie jest zablokowana. 0
Wybrano Nastawa regulatora PID procesu jest zablokowana. 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 1). | 3
DI3 Wejécie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejécie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 3). | 5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). | 6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 5). |7
Zarezerwowane 8...17
Funkcja czasowa 1 | Bit 0 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 18
Funkcja czasowa 2 | Bit 1 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 19
Timer taczony 3 Bit 2 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 20
Nadzér 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 21
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 22
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 23
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 178). -
40.31  Zest. 1: odwr. Odwraca wyjscie regulatora PID procesu. Bez odwro6-
rézniczk. 0 = Odchylenie nie jest odwrécone (Odchylenie = Nastawa - | cenia (W zad
Sprzegzenie zwrotne) - Sp zwr)
1 = Odwrdcone odchylenie (Sprzgzenie zwrotne - Nastawa)
Warto réwniez zapoznaé sie z sekcjg Funkcje udpienia i
wzmochnienia dla regulatora PID procesu (na str. 130).
Bez odwrécenia (W | 0 0
zad - sp zwr)
Z odwréceniem (Sp | 1 1
zwr - W zad)
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 178). -
40.32  Zest. 1: Definiuje wzmocnienie dla regulatora PID procesu. Patrz 1,00
wzmocnienie parametr 40.33 Zest. 1: czas catkowania.
0,01...100,00 Wzmocnienie dla regulatora PID procesu. 100 =1
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40.33  Zest. 1: czas Definiuje czas catkowania dla regulatora PID procesu. Ta 60,0 s
caftkowania stata czasowa musi by¢ ustawiona w tym samym zakresie
wielkosci co czas reakcji sterowanego procesu. Niedopetie-
nie tego warunku moze spowodowac niestabilno$¢ systemu.
Btad / wyjscie regulatora
(0]
|
Gxl { /
oni{ |
’ Czas
Ti
| = wejscie regulatora (btad)
O = wyjscie regulatora
G = przyrost
Ti = czas catkowania
Uwaga: Ustawienie tej warto$ci na 0 wytgcza cze$¢ ,I”, zmie-
niajgc regulator PID w regulator PD.
0,0...9999,0 s Czas catkowania. 1=1s
40.34  Zest. 1: czas Definiuje czas rézniczkowania regulatora PID procesu. Skfa- | 0,000 s
rézniczk. dowa rézniczkowania na wyjsciu regulatora jest obliczana na
podstawie dwoch kolejnych wartosci btedéw (Eg_4 i Ex) zgod-
nie z nastepujgcym wzorem:
PID DERIV TIME x (Ek - Ex_1)/Ts, W ktérym:
Ts = czas probkowania 2 ms
E = btad = warto$¢ zadana procesu - sprzezenie zwrotne pro-
cesu.
0,000...10,000 s Czas rézniczkowania. 1000=1s
40.35  Zest. 1: czas filtru Definiuje statg czasu filtru pierwszego rzedu uzywanego do 0,0s
rézniczk. wygtadzenia sktadowej rézniczkowania dla regulatora PID
procesu.
%
° S Sygnat niefiltrowany
100
63 g b Sygnat filtrowany
— Tt
T
O=1x(1-¢etM
| = sygnat wejsciowy filtrowania (krok)
O = sygnat wyjsciowy filtrowania
t=czas
T = stata czasu filtrowania
0,0...10,0 s Stata czasu filtrowania. 10=1s
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40.36  Zest. 1: min. Definiuje minimalny limit wyjscia regulatora PID procesu. Za | 0,00
wyjscie pomocg limitéw minimalnych i maksymalnych mozliwe jest
ograniczenie zakresu pracy.
-200000,00... Minimalny limit wyj$cia regulatora PID procesu. 1=1
200000,00
40.37  Zest. 1: maks. Definiuje maksymalny limit wyjécia regulatora PID procesu. 100,00
wyjscie Patrz parametr 40.36 Zest. 1: min. wyjscie.
-200000.00... Maksymalny limit wyj$cia regulatora PID procesu. 1=1
200000,00
40.38  Zest. 1: blokow. Blokuje (lub definiuje zrédto, ktére moze by¢ uzyte do bloko- | Nie wybrano
wyjscia wt. wania) wyjscie regulatora PID procesu, zachowujgc warto$¢
wyj$cia wystepujaca przed wigczeniem blokowania. Ta funk-
cja moze by¢ uzyta, gdy na przyktad nalezy wykona¢ pewne
czynnos$ci serwisowe na czujniku sprzezenia zwrotnego bez
zatrzymywania procesu.
1 = wyjscie regulatora PID dla procesu zablokowane
Patrz tez parametr 40.30 Zest. 1: blokow. nastawy wt..
Nie wybrano Wyijscie regulatora PID procesu nie jest zablokowane. 0
Wybrano Wyijécie regulatora PID procesu jest zablokowane. 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejécie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 1). | 3
DI3 Wejécie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejécie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3). | 5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 4). | 6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 5). |7
Zarezerwowane 8...17
Funkcja czasowa 1 | Bit 0 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 18
Funkcja czasowa 2 | Bit 1 parametru 34.071 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 19
Funkcja czasowa 3 | Bit 2 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 20
Nadzér 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 21
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.071 Stan nadzoru (patrz str. 308). 22
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 23

Inny [bit]

Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 178).
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40.39  Zest. 1: zakres Definiuje strefe nieczuto$ci wokoét nastawy. Gdy sprzezenie 0,0
strefy nieczut. zwrotne procesu wchodzi w strefe nieczutosci, uruchomiony
zostaje timer op6znienia. Jesli sprzezenie zwrotne pozosta-
nie w strefie nieczutosci dtuzej niz przez okres opdznienia
(40.40 Zest. 1: opoz. strefy nieczut.), wyjscie regulatora PID
zostaje zablokowane. Normalna obstuga jest przywracana,
gdy wartos$¢ sprzezenia zwrotnego opusci strefe nieczutosci.
40.39 Zest. 1: zakres
strefy nieczut. 7\ / ‘\
Nastawa 1 / — \
A i I
Sprzezenie zwrotne —/ : Do
Wyjscie —//':>t\:‘\ —
kontrolera PID ! N
i i Zablokowane
-~ -~ wyjscie kontrolera
PID
40.40 Zest. 1: opdz. strefy nieczut.
Czas
0...... 200000,0 Zakres strefy nieczutosci. 1=
40.40  Zest. 1: opoz. strefy | Opodznienie dla strefy nieczutosci. Patrz parametr 40.39 Zest. | 0,0 s
nieczut. 1: zakres strefy nieczut..
0,0...3600,0 s Opodznienie dla obszaru strefy nieczutosci. 1=1s
40.43  Zest. 1: poziom Definiuje limit startu dla funkcji uspienia. Jesli warto$¢ to 0,0, | 0,0
us$pienia Zest. 1: tryb u$pienia jest wytaczony.
Funkcja uspienia poréwnuje wyjscie regulatora PID (parametr
40.01 PID procesu: akt.wart. wyj.) z wartos$cig tego parame-
tru. Jesli wyjscie regulatora PID pozostaje ponizej tej warto$ci
dtuzej niz przez okres opdznienia uspienia zdefiniowany w
parametrze 40.44 Zest. 1: opoéz. udpienia, przemiennik cze-
stotliwosci przechodzi w tryb uspienia i zatrzymuje silnik.
0,0...200000,0 Poziom poczatkowy uspienia. 1=
40.44  Zest. 1: opoz. Definiuje opdznienie, po jakim funkcja uspienia jest wigczana, | 60,0 s
uspienia aby zapobiec przypadkowemu u$pieniu.
Timer opdznienia jest uruchamiany, gdy tryb uspienia zostaje
wigczony przy uzyciu parametru 40.43 Zest. 1: poziom u$pie-
nia, a nastepnie resetuje sie, gdy tryb uspienia zostaje wylta-
czony.
0,0...3600,0 s Opdznienie poczatku uspienia. 1=1s
40.45  Zest. 1: czas wzm. | Definiuje czas zwigkszenia dla kroku zwigkszenia u$pienia. 0,0s
uspienia Patrz parametr 40.46 Zest. 1: krok wzmac. u$pienia.
0,0...3600,0 s Czas zwiekszenia uspienia. 1=1s
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40.46  Zest. 1: krok Kiedy przemiennik czestotliwos$ci przechodzi w tryb uspienia, | 0,0 jednostek
wzmac. udpienia nastawa procesu jest zwigkszana o taka warto$¢ dla czasu klienta PID
zdefiniowanego przez parametr 40.45 Zest. 1: czas wzm.
uspienia.
Jesli funkcja jest aktywna, zwigkszenie uspienia jest anulo-
wane po wznowieniu pracy przemiennika czestotliwosci.
0,0...200000,0 jed- | Krok zwiekszenia uspienia. 1=
nostek klienta PID 1 jednostka
klienta PID
40.47  Zest. 1: odchyl. Definiuje poziom wznowienia pracy jako réznice pomiedzy 0,00 jedno-
przebudz. nastawag procesu i sprzezeniem zwrotnym. stek klienta
Gdy odchylenie przekracza warto$¢ tego parametru i pozo- | PID
staje w tym zakresie przez okres opdznienia wznowienia
pracy (40.48 Zest. 1: opézn. przebudz.), przemiennik czesto-
tliwosci wznawia prace.
Patrz tez parametr 40.31 Zest. 1: odwr. rézniczk..
-200000,00... Poziom wznowienia pracy (jako réznica pomiedzy nastawg 1=
200000,00 jedno- procesu i sprzezeniem zwrotnym). 1 jednostka
stek klienta PID klienta PID
40.48  Zest. 1: opozn. Definiuje op6znienie wznowienia pracy dla funkcji uépienia, 0,50 s
przebudz. aby uniemozliwi¢ przypadkowe wznowienia. Patrz parametr
40.47 Zest. 1: odchyl. przebudz..
Timer opdznienia jest uruchamiany, gdy odchylenie przekra-
cza poziom wznowienia pracy (40.47 Zest. 1: odchyl. prze-
budz.) i jest resetowany, jesli odchylenie spadnie ponizej
poziomu wznowienia pracy.
0,00...60,00 s Opo6znienie wznowienia pracy. 1=1s
40.49  Zest. 1: tryb Aktywuije tryb $ledzenia (lub wybiera zrédto, ktore go akty- Nie wybrano
Sledzenia wuje). W trybie sledzenia warto$¢ wybrana przez parametr
40.50 Zest. 1: wybor Sledz. w. zad. zastepuje warto$é wyj-
Sciowg regulatora PID. Warto rowniez zapoznac sig z sekcjg
Sledzenie (na str. 132).
1 = Tryb $ledzenia wtgczony
Nie wybrano 0 0
Wybrano 1 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 0). | 2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opéznieniach, bit 2). |4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 5). |7
Zarezerwowane 8...17
Funkcja czasowa 1 | Bit 0 parametru 34.071 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 18
Funkcja czasowa 2 | Bit 1 parametru 34.071 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 19
Funkcja czasowa 3 | Bit 2 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 20
Nadzér 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 21
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 22
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 23

Inny [bit]

Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 178).
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40.50  Zest. 1: wybor Wybiera zrédto wartosci dla trybu $ledzenia. Patrz parametr | Nie wybrano
$ledz. w. zad. 40.49 Zest. 1: tryb $ledzenia.
Nie wybrano Brak. 0
Al1 skalowane 12.12 Warto$¢ skalowana Al1 (patrz strona 214). 1
Al2 skalowane 12.22 Warto$¢ skalowana Al2 (patrz strona 216). 2
W. zad. 1 mag. 03.05 W. zad. 1 mag. kom. A (patrz strona 185). 3
kom. A
W. zad. 2 mag. 03.06 W. zad. 2 mag. kom. A (patrz strona 185). 4
kom. A
Inny Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 178). -
40.51  Zest. 1: tryb Aktywuje funkcje dostrojenia i wybiera opcje dostrojenia bez- | Wyt.
dostrojenia posredniego lub proporcjonalnego (albo ich kombinacje).
Podczas dostrojenia mozliwe jest zastosowanie wspotczyn-
nika korygujgcego na wartosci zadanej (nastawie) przemien-
nika czestotliwosci. Warto$¢ wyj$ciowa po dostrojeniu jest
dostepna jako parametr 40.05 Akt. wart. dostr. wyj. PID.
Patrz schemat faficucha sterowania na stronie 561.
Wiyt. Funkcja dostrojenia jest nieaktywna. 0
Bezposrednie Funkcja dostrojenia jest aktywna. Wspétczynnik dostrojenia | 1
jest okreslony wzgledem maksymalnej predkosci, momentu
lub czestotliwosci i opcje te wybiera sie za pomoca parametru
40.52 Zest. 1: wybo6r dostrojenia.
Proporcjonalne Funkcja dostrojenia jest aktywna. Wspoétczynnik dostrojenia | 2
jest okreslany wzgledem wartosci zadanej wybranej za
pomoca parametru 40.53 Zest. 1: wsk. dostroj. w.zad..
taczone Funkcja dostrojenia jest aktywna. Wspoétczynnik dostrojenia | 3
jest kombinacjg trybdw Bezposrednie i Proporcjonalne; pro-
porcje kazdego trybu okreslane sg parametrem 40.54 Zest. 1:
dostrojenie mieszane.
40.52  Zest. 1: wybor Okresla, czy dostrojenie jest uzywane do korekty predkosci, | Moment
dostrojenia momentu, czy czestotliwosci.
Moment Dostrojenie warto$ci zadanej momentu. 1
Warto$¢ zadana Dostrojenie wartosci zadanej predkosci. 2
Czestotliwos¢ Dostrojenie warto$ci zadanej czestotliwosci. 3
40.53  Zest. 1: wsk. Wybiera zrédto sygnatu dla warto$ci zadanej dostrojenia. Nie wybrano
dostroj. w.zad.
Nie wybrano Brak. 0
Al1 skalowane 12.12 Wartosc skalowana Al1 (patrz strona 214). 1
Al2 skalowane 12.22 Wartosc¢ skalowana Al2 (patrz strona 216). 2
W. zad. 1 mag. 03.05 W. zad. 1 mag. kom. A (patrz strona 185). 3
kom. A
W. zad. 2 mag. 03.06 W. zad. 2 mag. kom. A (patrz strona 185). 4
kom. A

Inny

Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 178).
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40.54  Zest. 1: dostrojenie | Gdy parametr 40.51 Zest. 1: tryb dostrojenia ma ustawiong 0,000
mieszane warto$¢ tgczone, okresla skutek bezposrednich i proporcjo-
nalnych zrédet dostrojenia w koicowym wspétczynniku
dostrojenia.
0,000 = 100% proporcjonalny
0,500 = 50% proporcjonalny, 50% bezposredni
1,000 = 100% bezposredni
0,000...1,000 Mieszanie parametréw dostrojenia. 1=1
40.55  Zest. 1: regulacja Definiuje mnoznik dla wspéfczynnika dostrojenia. Ta warto$é | 1,000
dostrojenia jest mnozona przez wynik parametru 40.51 Zest. 1: tryb
dostrojenia. W konsekwencji wynik mnozenia jest uzywany
do przemnozenia wyniku parametru 40.56 Zest. 1: zrodfo
dostrojenia.
-100,000...100,000 | Mnoznik wspétczynnika dostrojenia. 1=1
40.56  Zest. 1: zrédto Okresla warto$¢ zadana, ktéra zostanie dostrojona. Wartosc¢
dostrojenia zadana PID
Warto$¢ zadana Nastawa PID. 1
PID
Wyijscie PID Wyijscie regulatora PID. 2
40.57  PID: wybdr zestawu | Wybiera zrédto okreslajgce, czy uzywany jest zestaw para- PID: zestaw
1/2 metréw 1 PID procesu (parametry 40.07...40.50) lub zestaw | 1
2 (grupa 41 PID procesu: zestaw 2).
PID: zestaw 1 0 Uzywany jest zestaw parametréw 1 PID procesu 0
PID: zestaw 2 1 Uzywany jest zestaw parametréw 2 PID procesu 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3). | 5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). |6
D16 Wejécie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 5). |7
Zarezerwowane 8...17
Funkcja czasowa 1 | Bit 0 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 18
Funkcja czasowa 2 | Bit 1 parametru 34.071 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 19
Funkcja czasowa 3 | Bit 2 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 20
Nadzér 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 21
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 22
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 23
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 178). -
40.58  Zest. 1: zwigksz Aktywuje i definiuje typ zapobiegania zwigkszeniu warunku Nie
bezpiecz. catkowania PID dla zestawu 1 PID.
Nie Zapobieganie przed zwigkszeniem nie jest uzywane. 0
Limitowanie Warunek catkowania PID nie jest zwiekszany, jesli zostanie 1
osiggnieta maksymalna warto$¢ wyjscia PID. Ten parametr
ma zastosowanie do zestawu 1 PID.
Min. lim. zew. PID | Warunek catkowania PID procesu nie jest zwiekszany, gdy 2

wyjscie zewnetrznego PID osiggnie limit minimalny. W takiej
konfiguracji zewnetrzny PID jest uzywany jako zrédto PID
procesu. Ten parametr ma zastosowanie do zestawu 1 PID.
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Maks. lim. zew. PID | Warunek catkowania PID procesu nie jest zwiekszany, gdy 3
wyjscie zewnetrznego PID osiggnie limit maksymalny.
W takiej konfiguracji zewnetrzny PID jest uzywany jako zrédto
PID procesu. Ten parametr ma zastosowanie do zestawu 1
PID.
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 178). -
40.59  Zest. 1: zmniejsz Zapobieganie zmniejszeniu warunku catkowania PID dla Brak
bezpiecz. zest. 1 PID.

Brak Zapobieganie przed zmniejszeniem nie jest uzywane. 0

Limitowanie Warunek catkowania PID nie jest zmniejszany, jesli zostanie |1
osiggnieta minimalna warto$¢ wyjscia PID. Ten parametr ma
zastosowanie do zestawu 1 PID.

Min. lim. zew. PID Warunek catkowania PID procesu nie jest zmniejszany, gdy |2
wyjscie zewnetrznego PID osiggnie limit minimalny. W takiej
konfiguracji zewnetrzny PID jest uzywany jako zrédto PID
procesu. Ten parametr ma zastosowanie do zestawu 1 PID.

Maks. lim. zew. PID | Warunek catkowania PID procesu nie jest zmniejszany, gdy |3
wyjscie zewnetrznego PID osiggnie limit maksymalny. W
takiej konfiguracji zewnetrzny PID jest uzywany jako zrédto
PID procesu. Ten parametr ma zastosowanie do zestawu
1PID.

40.60 Zestaw 1: zrodfo Wybiera zrodto, ktére aktywuje/dezaktywuje regulacje PID dla | Wt
aktywacji PID procesu.
Patrz tez parametr 40.07 Tryb pracy regulatora PID procesu.
0 = Regulacja PID dla procesu wytgczona.
1 = Regulacja PID dla procesu wigczona.

Wiyt 0 0

Wh. 1 1

Zgodnie z wyborem | Regulacja PID dla procesu jest wytgczona, gdy aktywne jest |2

Zew1/Zew2 zewnetrzne miejsce sterowania ZEW1 i wiaczona, gdy
aktywne jest zewnetrzne miejsce sterowania ZEW2.

Patrz tez parametr 19.11 Wybor Zew1/Zew?2.

DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 0). |3

DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 1). |4

DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 2). |5

Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 3). | 6

DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). |7

DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 5). | 8

DIO1 Cyfrowe wejscie/wyjscie DIO1. 9

DIO2 Cyfrowe wejscie/wyjscie DIO2. 10

Inny [bit] Wybér zrodia (patrz Wyrazenia i skréty, str. 178). -

40.61  W. akt. skalow. Aktualne skalowanie nastawy. Patrz parametr 40.14 Zest. 1: | -
nastawy skal. nastawy.

-200000,00... Skalowanie. 1=1

200000,00

40.62  Wewn. akt. wart. Wyswietla wartosé nastawy wewnetrznej. Patrz schemat tan- | -

nast. PID cucha sterowania na stronie 560.

Ten parametr jest tylko do odczytu.
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-200000,00...
200000,00 jedno-
stek klienta PID

Nastawa wewnetrzna PID procesu.

1=
1 jednostka
klienta PID

40.79

Jednostki zestawu
1

Jednostka uzywana dla zestawu 1 PID.

°C

Tekst uzytkownika

Tekst, ktéry moze edytowac uzytkownik. Domysiny tekst uzyt-
kownika to ,zestaw 1 PID”

o

%

bar

kPa

m3/min

km3/h

galls

stopy’/s

stopy®/min

stopy3/h

ppm

inHg

kCFM

inWC

gpm

gal/min

in wg

MPa

ftwC

%

bar

74

kPa

75

Pa

77

psi

76

CFM

26
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inH,O 58
°C 150
°F 151
mbar 44
m3h 78
dm3h 21
IIs 79
I/min 37
I/h 38
m3/s 88
m3/min 40
km3/h 131
gal/s 47
stopy®/s 50
stopy®/min 51
stopy®/h 52
ppm 34
inHg 29
kCFM 126
inWC 65
gpm 80
gal/min 48
in wg 59
MPa 94
ftwC 125

40.80  Zest. 1: zrédfo min. | Wybiera zrédto dla minimalnego wyjscia regulatora PID Zest. 1: min.
wart. wyj. PID zestawu 1. wyjscie
Nie wybrano Brak. 0
Zest. 1: min. 40.36 Zest. 1: min. wyjscie. 1
wyjscie

40.81  Zest. 1: zrodto Wybiera zrédto dla minimalnego wyjscia regulatora PID Zest. 1:
maks. wart. wyj. zestawu 1. maks.
PID wyjscie
Nie wybrano Brak. 0
Zest. 1: maks. 40.37 Zest. 1: maks. wyjécie 1
wyjscie

40.89  Zest. 1: mnoznik Definiuje mnoznik, przy uzyciu ktérego mnozony jest wynik 1,00
nastawy funkcji okreslonej przez parametr 40.18 Zest. 1: funkcja

nastawy.

-200000,00... Mnoznik. 1=1
200000,00

40.90  Zest. 1: mnoznik Definiuje mnoznik, przy uzyciu ktérego mnozony jest wynik 1,00
sprz. zwr. funkcji okre$lonej przez parametr 40.10 Zest. 1: funkcja sprz.

zwrt..

-200000,00... Mnoznik. 1=1
200000,00
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40.91  Magazyn danych Parametr magazynu do otrzymywania sprzezenia zwrotnego | -
sprzezenia od procesu, np. przy uzyciu interfejsu wbudowanej magistrali
zwrotnego komunikacyjne;j.
Warto$¢ moze by¢ przestana do przemiennika czestotliwos$ci
jako dane we/wy Modbus. Nalezy ustawi¢ parametr wyboru
elementu docelowego konkretnych danych (58.101...58.114)
na Magazyn danych sprzezenia zwrotnego. W 40.08 Zest. 1:
zrédfto sprz. zwrt. 1 (lub 40.09 Zest. 1: zrédfo sprz. zwrt. 2)
nalezy wybra¢ Magazyn danych sprzezenia zwrotnego.
-327,68...327,67 Parametr magazynu dla sprzezenia zwrotnego procesu. 100 =1
40.92  Magazyn danych Parametr magazynu do otrzymywania wartosci nastawy pro- | -
nastawy cesu, np. przy uzyciu interfejsu wbudowanej magistrali komu-
nikacyjnej.
Warto$¢ moze by¢ przestana do przemiennika czestotliwos$ci
jako dane we/wy Modbus. Nalezy ustawi¢ parametr wyboru
elementu docelowego konkretnych danych (58.101...58.114)
na Magazyn danych nastawy. W 40.16 Zest. 1: Zzrédfo
nastawy 1 (lub 40.17 Zest. 1: zrédfo nastawy 2) nalezy
wybra¢ Magazyn danych nastawy.
-327,68...327,67 Parametr magazynu dla nastawy procesu. 100 =1
40.96 % wyjscia z PID Procent skalowanego sygnatu parametru 40.01 PID procesu: | 0,00%
procesu akt.wart.sprz.zw..
-100,00...100,00% | Procent. 100 = 1%
40.97 % sprz. zwr. z PID | Procent skalowanego sygnatu parametru 40.02 PID procesu: | 0,00%
procesu akt.wart.sprz.zw..
-100,00...100,00% | Procent. 100 = 1%
40.98 % nastawy PID Procent skalowanego sygnatu parametru 40.03 PID procesu: | 0,00%
procesu akt.wart.nastawy.
-100,00...100,00% | Procent. 100 = 1%
40.99 % odchylenia PID Procent skalowanego sygnatu parametru 40.04 PID procesu: | 0,00%
procesu akt.wart.odchyl..
-100,00...100,00% | Procent. 100 = 1%

41 PID procesu: zestaw

Drugi zestaw wartosci parametréw dla regulatora PID dla pro-

2 cesu.
Wybér pomiedzy tym zestawem i pierwszym zestawem
(grupa parametréw 40 PID procesu: zestaw 1) dokonywany
jest za pomoca parametru 40.57 PID: wyb6r zestawu 1/2.
Patrz tez parametry 40.01...40.06 i wykresy tancucha stero-
wania na stronach 560 i 561.
41.08  Zest. 2: zrédto sprz. | Patrz parametr 40.08 Zest. 1: zrédto sprz. zwrt. 1. Al2, procent
zwrt. 1
41.09  Zest. 2: zrodto sprz. | Patrz parametr 40.09 Zest. 1: zrédfo sprz. zwrt. 2. Nie wybrano
zwrt. 2
41.10  Zest. 2: funkcja Patrz parametr 40.10 Zest. 1: funkcja sprz. zwrt.. We1t
sprz. zwrt.
41.11  Zest. 2: czas filtru Patrz parametr 40.11 Zest. 1: czas filtru sprz. zwr.. 0,000 s

sprz. zwr.
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41.14  Zest. 2: skal. Patrz parametr 40.14 Zest. 1: skal. nastawy. 0,00
nastawy
41.15  Zest. 2: skal. Patrz parametr 40.15 Zest. 1: skal. wyjscia. 0,00
wyjscia
41.16  Zest. 2: zrédfo Patrz parametr 40.16 Zest. 1: zrédfo nastawy 1. Al1, procent
nastawy 1
41.17  Zest. 2: zrédfo Patrz parametr 40.17 Zest. 1: zrédfo nastawy 2. Nie wybrano
nastawy 2
41.18  Zest. 2: funkcja Patrz parametr 40.18 Zest. 1: funkcja nastawy. We1
nastawy
41.19  Zest. 2: wybor Patrz parametr 40.19 Zest. 1: wybor wewn. nast. 1. Nie wybrano
wewn. nast. 1
41.20  Zest. 2: wybor Patrz parametr 40.20 Zest. 1: wybér wewn. nast. 2. Nie wybrano
wewn. nast. 2
41.21  Zestaw 2: wewn. Patrz parametr 40.21 Zestaw 1: wewn. nastawa 1. 0,00 jedno-
nastawa 1 stek klienta
PID
41.22  Zestaw 2: wewn. Patrz parametr 40.22 Zestaw 1: wewn. nastawa 2. 0,00 jedno-
nastawa 2 stek klienta
PID
41.23  Zestaw 2: wewn. Patrz parametr 40.23 Zestaw 1: wewn. nastawa 3. 0,00 jedno-
nastawa 3 stek klienta
PID
41.24  Zestaw 2: wewn. 40.24 Zestaw 1: wewn. nastawa 0. 0,00 jedno-
nastawa 0 stek klienta
PID
41.26  Zest. 2: min. Patrz parametr 40.26 Zest. 1: min. nastawy. 0,00
nastawy
41.27  Zest. 2: maks. Patrz parametr 40.27 Zest. 1: maks. nastawy. 200000,00
nastawy
41.28 Zest. 2: czas Patrz parametr 40.28 Zest. 1: czas zwigksz. nast.. 0,0s
zwigksz. nast.
41.29  Zest. 2: czas Patrz parametr 40.29 Zest. 1: czas zmnigjsz. nast.. 0,0s
zmniejsz. nast.
41.30  Zest. 2: blokow. Patrz parametr 40.30 Zest. 1: blokow. nastawy wt.. Nie wybrano
nastawy wt.
41.31  Zest. 2: odwr. Patrz parametr 40.31 Zest. 1: odwr. rézniczk.. Bez odwro-
rézniczk. cenia (W zad
- Sp zwr)
41.32 Zest. 2: Patrz parametr 40.32 Zest. 1: wzmocnienie. 1,00
wzmochnienie
41.33  Zest. 2: czas Patrz parametr 40.33 Zest. 1: czas catkowania. 60,0 s
catkowania
41.34  Zest. 2: czas Patrz parametr 40.34 Zest. 1: czas rézniczk.. 0,000 s
rézniczk.
41.35  Zest. 2: czas filtru Patrz parametr 40.35 Zest. 1: czas filtru rézniczk.. 00s
rézniczk.
41.36  Zest. 2: min. Patrz parametr 40.36 Zest. 1: min. wyjscie. 0,00
wyjscie
41.37  Zest. 2: maks. Patrz parametr 40.37 Zest. 1: maks. wyjscie. 100,00

wyjscie
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41.38  Zest. 2: blokow. Patrz parametr 40.38 Zest. 1: blokow. wyjscia wt.. Nie wybrano
wyjscia wit.

41.39  Zest. 2: zakres Patrz parametr 40.39 Zest. 1: zakres strefy nieczuf.. 0,0
strefy nieczut.

41.40  Zest. 2: op0z. strefy | Patrz parametr 40.40 Zest. 1: op6z. strefy nieczut.. 0,0s
nieczut.

41.43  Zest. 2: poziom Patrz parametr 40.43 Zest. 1: poziom uspienia. 0,0
u$pienia

41.44  Zest. 2: opoz. Patrz parametr 40.44 Zest. 1: opdz. uspienia. 60,0 s
u$pienia

41.45 Zest. 2: czas wzm. | Patrz parametr 40.45 Zest. 1: czas wzm. uspienia. 0,0s
uspienia

41.46  Zest. 2: krok Patrz parametr 40.46 Zest. 1: krok wzmac. uspienia. 0,0 jednostek
wzmac. uspienia klienta PID

41.47  Zest. 2: odchyl. Patrz parametr 40.47 Zest. 1: odchyl. przebudz.. 0,00 jedno-
przebudz. stek klienta

PID

41.48  Zest. 2: opozn. Patrz parametr 40.48 Zest. 1: op6zn. przebudz.. 0,50 s
przebudz.

41.49  Zest. 2: tryb Patrz parametr 40.49 Zest. 1: tryb $ledzenia. Nie wybrano
$ledzenia

41.50  Zest. 2: wyb6r Patrz parametr 40.50 Zest. 1: wybor $ledz. w. zad.. Nie wybrano
$ledz. w. zad.

41.51  Zest. 2: tryb Patrz parametr 40.51 Zest. 1: tryb dostrojenia. Wyt.
dostrojenia

41.52  Zest. 2: wybor Patrz parametr 40.52 Zest. 1: wybér dostrojenia. Moment
dostrojenia

41.53  Zest. 2: wsk. Patrz parametr 40.53 Zest. 1: wsk. dostroj. w.zad.. Nie wybrano
dostroj. w.zad.

41.54  Zest. 2: dostrojenie | Patrz parametr 40.54 Zest. 1: dostrojenie mieszane. -
mieszane

41.55  Zest. 2: regulacja Patrz parametr 40.55 Zest. 1: requlacja dostrojenia. 1,000
dostrojenia

41.56  Zest. 2: zrédto Patrz parametr 40.56 Zest. 1: zrédfo dostrojenia. Wartosc¢
dostrojenia zadana PID

41.58  Zest. 2: zwigksz Patrz parametr 40.58 Zest. 1: zwigksz bezpiecz.. Nie
bezpiecz.

41.59  Zest. 2: zmniejsz Patrz parametr 40.59 Zest. 1: zmniejsz bezpiecz.. Brak
bezpiecz.

41.60 Zestaw 2: Zrodto Patrz parametr 40.60 Zestaw 1: Zrédfo aktywacji PID. Wh.
aktywacji PID

41.79  Jednostki zestawu | Patrz parametr 40.79 Jednostki zestawu 1. °C
2

41.80  Zest. 2: zrédto min. | Patrz parametr 40.80 Zest. 1: zrédto min. wart. wyj. PID. Zest. 1: min.
wart. wyj. PID wyjscie

41.81  Zest. 2: zrédto Patrz parametr 40.81 Zest. 1: zrédfo maks. wart. wyj. PID. Zest. 1:
maks. wart. wyj. maks.
PID wyjscie

41.89  Zest. 2: mnoznik Patrz parametr 40.89 Zest. 1: mnoznik nastawy. 1,00

nastawy
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41.90 Zest. 2: mnoznik

sprz. zwr.

Definiuje mnoznik k uzywany w formutach parametru 47.70
Zest. 2: funkcja sprz. zwrt.. Patrz parametr 40.90 Zest. 1:
mnoznik sprz. zwr.

1,00

43 Czoper hamowania

Ustawienia wewnetrznego czopera hamowania.

Uwaga: Te parametry majg zastosowanie do wewnetrznego
czopera hamowania.

Podczas uzywania zewnetrznego hamowania nalezy wytg-
czy¢ funkcje czopera hamowania, ustawiajgc warto$¢ para-
metru 43.06 Funk. czopera hamowania na Nieaktywne.

43.01  Temp. rezystora

hamowania

Wyswietla szacowang temperature rezystora hamowania lub
informuje o tym, ile brakuje do nadmiernego nagrzania tego
rezystora.

Warto$¢ jest podawana jako procentowa, gdzie 100% to kon-
cowa temperatura, jakg rezystor osigga po odpowiednio dtu-
gim obcigzeniu o wartosci swojego maksymalnego
obcigzenia znamionowego (43.09 Maks. moc ciggta rez.
ham.).

Obliczenie temperatury jest oparte na warto$ci parametréw
43.08, 43.09 i 43.10 oraz przyjetym zalozeniu, ze rezystor
zostat zainstalowany w sposéb wskazany przez producenta
(czyli jego temperatura spada w sposéb zgodny z oczekiwa-
niami).

Ten parametr jest tylko do odczytu.

0,0...120,0%

Szacowana temperatura rezystora hamowania.

1=1%

43.06  Funk. czopera

hamowania

Umozliwia sterowanie czoperem hamowania i wybiera

metode ochrony rezystora hamowania przed przecigzeniem

(na podstawie obliczenia lub pomiaru).

Uwaga: Przed aktywacjg sterowania czoperem hamowania

nalezy zapewni¢, ze:

* rezystor hamowania jest podtgczony;

+ kontrola przepie¢ jest wytgczona (parametr 30.30 Kontrola
nad przepieciem);

» zakres napiecia zasilania (parametr 95.017 Napiecie
zasilania) zostat wybrany prawidiowo.

Uwaga: Podczas uzywania zewnetrznego czopera hamowa-

nia nalezy ustawi¢ ten parametr na warto$¢ Nieaktywne.

Nieaktywne

Nieaktywne

Sterowanie czoperem hamowania jest wylaczone.

W}, z modelem
termicznym

Sterowanie czoperem hamowania wigczone z ochrong rezy-
stora hamowania na podstawie modelu termicznego. Jesli ta
opcja zostanie wybrana, konieczne jest rowniez okreslenie
wartosci wymaganych przez model, czyli parametrow
43.08...43.12. Nalezy zapoznac sie z arkuszem danych rezy-
stora.

WHt. bez modelu
termicznego

Sterowanie czoperem hamowania wigczone bez ochrony
przeciazenia rezystora na podstawie modelu termicznego.
Tego ustawienia mozna uzy¢ na przyktad jesli rezystor jest
wyposazony w przetgcznik termiczny otwierajgcy gtéwny
stycznik przemiennika czestotliwosci, gdy rezystor sig prze-
grzeje.

Wiecej informacji zawiera rozdziat Hamowanie rezystorowe w
Podreczniku uzytkownika.
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Ochrona przed
przepieciem

Sterowanie czoperem hamowania jest wigczone w przypadku

przepiecia.

To ustawienie jest przeznaczone do stosowania w nastepujg-

cych sytuacjach:

» Czoper hamowania nie jest wymagany do pracy, czyli do
rozpraszania energii bezwtadnosci silnika.

* Uzwojenia silnika moga przechowywac duzg ilo$¢ energii
magnetycznej.

« Silnik moze zosta¢ zatrzymany wybiegiem celowo lub
przypadkowo.

W takich sytuacjach moze potencjalnie wystapi¢ wytadowanie

z silnika w strong przemiennika czestotliwosci ilosci energii,

ktéra moze wywota¢ uszkodzenia. Aby umozliwi¢ ochrong

przemiennika czestotliwosci, mozna uzy¢ czopera hamowa-

nia o matym rezystorze, ktérego wymiary umozliwiajg

obstuge energii magnetycznej (nie energii bezwtadnosci) sil-

nika.

To ustawienie aktywuje czoper hamowania tylko wtedy, gdy

napiecie DC przekracza limit przepigcia. Podczas normal-

nego uzytkowania czoper hamowania nie dziata.

3

43.07

Zezw. na prace
czopera

Wybiera zrédto szybkiego wigczania/wylaczania czopera
hamowania.

0 = Impulsy IGBT czopera hamowania sg odciete

1 = Normalna dozwolona modulacja IGBT czopera hamowa-
nia.

148

Wyt

0

Wit

1

Inny [bit]

Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 178).

43.08

Term. stata czas.
rez. ham.

Definiuje termiczng statg czasowg dla modelu termicznego
rezystora hamowania.

0...10000 s

Termiczna stata czasowa rezystora hamowania, czyli czas
znamionowy wymagany do osiggniecia 63% temperatury.

43.09

Maks. moc ciggta
rez. ham.

Definiuje maksymalne ciggte obcigzenie rezystora hamowania,
ktdére ostatecznie spowoduje wzrost temperatury rezystora do
maksymalnej dozwolonej wartosci (jest to réowne zdolnosci rezy-
stora w zakresie rozpraszania ciepta w kW), ale nie powyzej tej
wartosci. Warto$¢ ta jest uzywana w ochronie rezystora przed
przegrzaniem na podstawie modelu termicznego. Zobacz para-
metr 43.06 Funk. czopera hamowania i arkusz danych dla
uzytego rezystora hamowania.

0,00 kW

0,00...10000,00 kW

Maksymalne obcigzenie ciagte rezystora hamowania.

1=1KW

43.10

Rezystancja
hamulca

Definiuje warto$¢ rezystancji rezystora hamowania. Warto$¢
jest uzywana w ochronie rezystora hamowania na podstawie
modelu termicznego. Patrz parametr 43.06 Funk. czopera
hamowania.

0,00

0,0...1000,0 Q

Warto$¢ rezystancji rezystora hamowania.

1=1Q

43.11

Limit btedu rez.
hamowania

Woybiera limit bledéw ochrony rezystora hamowania na pod-
stawie modelu termicznego. Patrz parametr 43.06 Funk.
czopera hamowania. Po przekroczeniu limitu przemiennik
czestotliwosci wyzwala btad 7183 Nadmierna temp. rezystora
hamow.

Warto$¢ jest podawana jako procentowa cze$¢ temperatury,
jaka rezystor osigga po obcigzeniu moca zdefiniowang para-
metrem 43.09 Maks. moc ciggta rez. ham..

105%

0...150%

Limit btedu temperatury rezystora hamowania.

1=1%




Parametry 365

Nr Nazwal/wartos¢ Opis Dom/EkwM
K16
43.12  Limit ostrz. rez. Wybiera limit ostrzezen ochrony rezystora hamowania na 95%
hamowania podstawie modelu termicznego. Patrz parametr 43.06 Funk.
czopera hamowania. Po przekroczeniu limitu przemiennik
czestotliwosci generuje ostrzezenie A793 Nadmierna temp.
rezystora hamow.
Wartos$¢ jest podawana jako procentowa cze$¢ temperatury,
jaka rezystor osigga po obcigzeniu moca zdefiniowang para-
metrem 43.09 Maks. moc ciggta rez. ham.
0...150% Limit ostrzezenia temperatury rezystora hamowania. 1=1%
44 Sterowanie Konfiguracja sterowania hamulcem mechanicznym.
hamulcem mechan. Warto réwniez zapoznaé sie z sekcjg Sterowanie hamulcem
mechanicznym (na str. 136).
44.01  Ster. hamowaniem: | Wy$wietla stowo stanu sterowania hamulcem mechanicznym. | -
stan Ten parametr jest tylko do odczytu.
Bit Nazwa Informacja
0 Polecenie otwarcia |Polecenie zamknigcia/otwarcia sitownika hamulca (0 = zamknigty,
1 = otwarty). Ten bit nalezy potaczy¢ z wybranym wyjsciem.
1 Zadanie mom. dla |1 = Moment otwierajacy, ktérego zadanie przestano z uktadu
otw. logicznego przemiennika czestotliwosci
2 Wstrz. zatrzym. 1 = Wstrzymanie, ktérego zadanie przestano z uktadu logicznego
zad. przemiennika czestotliwosci
3 Rampa do zatrzym.|{1 = Hamowanie rampg do predkosci zerowej, ktérego zadanie
przestano z uktadu logicznego przemiennika czegstotliwosci
4 Wigczone 1 = Sterowanie hamulcem jest wtgczone
5 Zamkniete 1 = Uktad logiczny sterowania hamulcem w stanie HAMULEC JEST
ZAMKNIETY
6 Otwieranie 1 = Ukfad logiczny sterowania hamulcem w stanie OTWIERANIE
HAMULCA
7 Otwarta 1 = Uktad logiczny sterowania hamulcem w stanie HAMULEC JEST
OTWARTY
8 Zamykanie 1 = Ukfad logiczny sterowania hamulcem w stanie ZAMYKANIE
HAMULCA
9...15 |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Stowo stanu sterowania hamulcem mechanicznym. 1=1
44.06  Sterowanie Aktywuje/dezaktywuje (lub okresla zrodto, ktére akty- Nie wybrano
hamulca wt. wuje/dezaktywuje) logike sterowania hamulcem mechanicz-
nym.
0 = Sterowanie hamulcem nieaktywne
1 = Sterowanie hamulcem aktywne
Nie wybrano 0 0
Wybrano 1 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 2). |4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 5). |7
Zarezerwowane 8...17
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Timer taczony 1 Bit 0 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 18
Funkcja czasowa 2 | Bit 1 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 19
Funkcja czasowa 3 | Bit 2 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 20
Zarezerwowane 21...23
Nadzér 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 24
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 25
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 26
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 178). -
44.08  Opodznienie Definiuje opdznienie otwarcia hamulca, tzn. op6znienie 0,00 s
otwarcia ham. pomiedzy wewnegtrznym poleceniem otwarcia hamulca i zwol-
nieniem sterowania predkoscig silnika. Timer op6znienia jest
uruchamiany, gdy przemiennik czestotliwo$ci namagnesowat
silnik. Jednoczes$nie z uruchomieniem timera uktad logiczny
sterowania hamulcem zasila wyjécie sterowania hamulcem i
hamulec zaczyna sie otwierac.
Ten parametr nalezy ustawi¢ na warto$¢ op6znienia otwiera-
nia mechanicznego okreslong przez producenta hamulca.
0,00...5,00 s Opédznienie otwierania hamulca. 100=1s
44.13  Opobznienie zamk. Okresla opdznienie pomiedzy komendg zamkniecia (gdy wyj- | 0,00 s
hamulca $cie sterowania hamulcem nie jest zasilane) i gdy przemien-
nik czestotliwos$ci zatrzyma modulacje. Ma to na celu
utrzymanie pracy i sterowania silnika do momentu faktycz-
nego zamknigcia hamulca.
Ten parametr nalezy ustawi¢ na warto$¢ okreslong przez pro-
ducenta hamulca jako czas przygotowania mechanicznego
hamulca.
0,00...60,00 s Opo6znienie zamykania hamulca. 100=1s
44.14  Poziom zamk. Definiuje predko$¢ zamykania hamulca jako warto$é bez- 100,00
hamulca wzgledna. obr./min
Gdy predkos¢ silnika spadnie do tego poziomu, wydawane
jest polecenie zamknigcia.
0,00... Predko$¢ zamykania hamulca. Patrz
1000,00 obr./min parametr
46.01
45 Wydajnosé Ustawienia dotyczace obliczen oszczedzania energii oraz
energetyczna rejestratorow warto$ci szczytowych i energii.
Warto réwniez zapoznac¢ si¢ z sekcjg Kalkulatory oszczedno-
Sci energii (na str. 170).
45.01  Zaoszczedzone Zaoszczedzona energia w GWh w poréwnaniu z bezposred- | -
GWh nim potgczeniem silnika do sieci (bez przemiennika czestotli-
wosci). Parametr jest zwigkszany, gdy osiagniety zostanie
maksymalny zakres parametru 45.02 Zaoszczedzone MWh.
Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu (patrz para-
metr 45.21 Reset kalkulacji energii).
0...65535 GWh Oszczednos$é energii w GWh. 1=1GWh
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45.02

Zaoszczedzone
MWh

Zaoszczedzona energia w MWh w poréwnaniu z bezposred-
nim potgczeniem silnika do sieci (bez przemiennika czestotli-
wosci). Parametr jest zwiekszany, gdy osiggniety zostanie
maksymalny zakres parametru 45.03 Zaoszczedzone kWh.
Gdy osiggniety zostanie maksymalny zakres tego parametru,
zwiekszany jest parametr 45.01 Zaoszczedzone GWh.

Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu (patrz para-
metr 45.21 Reset kalkulacji energii).

0...999 MWh

Oszczednos$é energii w MWh.

1=1MWh

45.03

Zaoszczedzone
kWh

Zaoszczedzona energia w kWh w poréwnaniu z bezposred-
nim potaczeniem silnika do sieci (bez przemiennika czestotli-
WOSCi).

Jesli wigczony jest wewnetrzny czoper hamowania przemien-
nika czestotliwosci, zaktada sie, ze cata energia przekazy-
wana z silnika do przemiennika podczas hamowania
przeksztatcana jest na ciepto, ale obliczenia wciaz rejestrujg
oszczednosci wynikajace ze sterowania predkoscia. Jesli
czoper jest wytgczony, ponownie wygenerowana energia z
silnika jest réwniez tutaj rejestrowana.

Gdy osiggniety zostanie maksymalny zakres tego parametru,
zwiekszany jest parametr 45.02 Zaoszczedzone MWh.

Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu (patrz para-
metr 45.21 Reset kalkulacji energii).

0,0...999,9 kWh

Oszczednos$é energii w kWh.

10 =1 kWh

45.04

Zaoszczedzona
energia

Zaoszczedzona energia w kWh w poréwnaniu z bezposred-
nim potaczeniem silnika do sieci (bez przemiennika czestotli-
WOSCi).

Jesli aktywny jest wewnetrzny czoper hamowania przemien-
nika czestotliwosci, zaktada sie, ze cata energia przekazy-
wana z silnika do przemiennika podczas hamowania
przeksztatcana jest na ciepto.

Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu (patrz para-
metr 45.21 Reset kalkulacji energii).

0,0...
214748368,0 kWh

Oszczednos$¢ energii w kWh.

1=1kWh

45.05

Zaoszcz. pienigdze
x 1000

Oszczednosci pieniezne w tysigcach w poréwnaniu z bezpo-
$rednim potgczeniem silnika do sieci (bez przemiennika cze-
stotliwos$ci). Parametr jest zwigkszany, gdy osiagnigety
zostanie maksymalny zakres parametru 45.06 Zaoszcze-
dzone pienigdze.

Walute mozna okresli¢ przy pierwszym uruchomieniu oraz

z poziomu ustawien (menu Gtéwne — Ustawienia — Zegar,
region, wyswietlacz — Jednostki — Waluta).

Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu (patrz para-
metr 45.21 Reset kalkulacji energii).

0...
4294967295 tysigcy

Oszczednosci pieniezne w tysigcach jednostek.

1=
1 jednostka
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45.06

Zaoszczedzone
pienigdze

Oszczednosci pieniezne w poréwnaniu z bezposrednim potg-
czeniem silnika do sieci (bez przemiennika czestotliwosci). Ta
warto$¢ jest obliczana przez pomnozenie oszczedzonej ener-
gii w kWh przez biezaca aktywnga taryfe energetyczng (45.14
Wybor taryfy).

Gdy osiagniety zostanie maksymalny zakres tego parametru,
zwigkszany jest parametr 45.05 Zaoszcz. pienigdze x 1000.
Walute mozna okresli¢ przy pierwszym uruchomieniu oraz

z poziomu ustawien (menu Gtéwne — Ustawienia — Zegar,
region, wyswietlacz — Jednostki — Waluta).

Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu (patrz para-
metr 45.21 Reset kalkulacji energii).

0,00...
999,99 jednostek

Oszczednosci pienigzne.

1=
1 jednostka

45.07

Zaoszczedzona
kwota

Oszczednos$ci pieniezne w poréwnaniu z bezposrednim pota-
czeniem silnika do sieci (bez przemiennika czestotliwosci). Ta
warto$¢ jest obliczana przez pomnozenie oszczedzonej ener-
gii w kWh przez biezgca aktywng taryfe energetyczng (45.14
Wybor taryfy).

Walute mozna okresli¢ przy pierwszym uruchomieniu oraz z
poziomu ustawien (menu Gtéwne — Ustawienia — Zegar,
region, wyswietlacz — Jednostki — Waluta).

Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu (patrz para-
metr 45.21 Reset kalkulacji energii).

0,00...
21474830,08 jedno-
stek

Oszczednosci pienigzne.

1=
1 jednostka

45.08

Redukcja CO2 w
kilotonach

Ograniczenie emisji CO, w kilotonach metrycznych w poréw-
naniu z bezposrednim potgczeniem silnika do sieci (bez prze-
miennika czestotliwos$ci). Warto$¢ jest zwiekszana, gdy
osiggniety zostanie maksymalny zakres parametru 45.09
Redukcja CO2 w tonach.

Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu (patrz para-
metr 45.21 Reset kalkulacji energii).

0...
65535 kiloton
metrycznych

Ograniczenie emisji CO, w kilotonach metrycznych.

1 =1 kilotona
metryczna

45.09

Redukcja CO2 w
tonach

Ograniczenie emisji CO, w tonach metrycznych w poréwna-
niu z bezposrednim potaczeniem silnika do sieci (bez prze-
miennika czestotliwos$ci). Warto$¢ jest obliczana przez
pomnozenie oszczedzonej energii w MWh przez wartos¢
parametru 45.18 Wspofcz. konwersji CO2 (domysinie 0,5
tony metrycznej / MWh).

Gdy osiagniety zostanie maksymalny zakres tego parametru,
zwigkszany jest parametr 45.08 Redukcja CO2 w kilotonach.
Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu (patrz para-
metr 45.21 Reset kalkulacji energii).

0,0...999,9 ton
metrycznych

Ograniczenie emisji CO, w tonach metrycznych.

1=1tona
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45.10  tacznie Ograniczenie emisji CO, w tonach metrycznych w poréwna- | -
zaoszczedzone niu z bezposrednim potaczeniem silnika do sieci (bez prze-
co2 miennika czestotliwos$ci). Warto$¢ jest obliczana przez
pomnozenie oszczedzonej energii w MWh przez warto$¢
parametru 45.18 Wspéfcz. konwersji CO2 (domysinie
0,5 tony metrycznej / MWh).
Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu (patrz para-
metr 45.21 Reset kalkulacji energii).
0,0... Ograniczenie emisji CO, w tonach metrycznych. 1=1tona
214748304.0 ton
metrycznych
45.11  Optymalizator Wigczalwytgcza funkcje optymalizaciji energii. Funkcja opty- | Wyfacz
energii malizuje strumien silnika, aby catkowite zuzycie energii i
poziom hatasu silnika byty ograniczone, gdy przemiennik cze-
stotliwos$ci dziata ponizej obcigzenia znamionowego. Catko-
wita sprawno$¢ (silnika i przemiennika czestotliwos$ci) moze
zosta¢ poprawiona o 1...20% w zaleznos$ci od momentu
obcigzenia i predkosci.
Uwaga: W przypadku silnika z magnesami trwatymi i syn-
chronicznego
silnika reluktancyjnego optymalizacja energii jest zawsze wig-
czona, bez wzgledu na ten parametr.
Uwaga: Nie mozna uzywac¢ optymalizatora energii w syste-
mach z wieloma silnikami.
Wytacz Optymalizacja energii wytgczona. 0
Wiacz Optymalizacja energii wtgczona. 1
45.12  Taryfa Definiuje taryfe energetyczng 1 (cene energii na kWh). Zalez- | 0,100 jed-
energetyczna 1 nie od ustawienia parametru 45.14 Wybor taryfy ta warto$é nostki
lub warto$¢ 45.13 Taryfa energetyczna 2 jest uzywana jako
warto$¢ zadana, gdy obliczane sg oszczgdnos$ci pieniezne.
Walute mozna okresli¢ przy pierwszym uruchomieniu oraz
z poziomu ustawien (menu Gtéwne — Ustawienia — Zegar,
region, wyswietlacz — Jednostki — Waluta).
Uwaga: Taryfy sg przeznaczone tylko do odczytu w momen-
cie wyboru i nie majg zastosowania wstecz.
0,000... Taryfa energetyczna 1. -
4294966,296 jedno-
stek
45.13  Taryfa Definiuje taryfe energetyczng 2 (cene energii na kwWh). 0,200 jed-
energetyczna 2 Patrz parametr 45.12 Taryfa energetyczna 1. nostki
0,000... Taryfa energetyczna 2. -
4294966,296 jedno-
stek
45.14  Wybor taryfy Wybiera (lub definiuje zrédto, ktére wybiera), ktéra zdefinio- | Taryfa
wana taryfa energetyczna jest uzywana. energetyczna
0 = 45.12 Taryfa energetyczna 1
1 = 45.13 Taryfa energetyczna 2
Taryfa 0 0
energetyczna 1
Taryfa 1 1
energetyczna 2
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 2). | 4
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Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). | 6
DI6 Wejécie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 5). |7
45.18  Wspbdtcz. konwersji | Definiuje wspotczynnik przeksztatcania oszczgdzonej energii | 0,500 tn/MWh
cOo2 na emisje CO, (kg/kWh lub t/MWh). (tona)
Przyktad:
45.10 tgcznie zaoszczedzone CO2 = 45.02 Zaoszczedzone
MWh x 45.18 Wspdtcz. konwersji CO2 (tn/MWh).
0,000... Wspotczynnik przeksztatcania oszczgdzonej energii na emi- | 1 =1 t/MWh
65,535 t/MWh sje CO,.
45.19  Moc poréwnawcza | Aktualna moc, ktorg pobiera silnik, gdy jest podtagczony bez- | 0,00 kW
posrednio do sieci podczas obstugi aplikacji. Warto$¢ jest
uzywana jako warto$¢ zadana, gdy obliczane sg oszczedno-
$ci energii.
Uwaga: Doktadnos¢ obliczen oszczgdnosci energii zalezy
bezposrednio od dokfadnosci tej wartosci. Jesli nie zostanie
tu wprowadzona zadna warto$é, w obliczeniach uzywana jest
moc znamionowa silnika, ale moze to zwiekszy¢ rejestro-
wang oszczgdnos¢ energii, poniewaz wiele silnikéw nie
pobiera mocy znamionowe;j.
0,00... Moc silnika. 1=1kW
10000000,00 kW
45.21  Reset kalkulacji Resetuje parametry licznika oszczgdnosci 45.01...45.10. Gotowe
energii
Gotowe Nie wystagpito zadanie resetu (normalna praca) lub zakon- 0
czono resetowanie.
Reset Resetuje parametry licznika oszczednosci. Zostaje automa- | 1
tycznie przywrocona warto$¢ Gotowe.
45.24  Wart. mocy szczyt.: | Warto$¢ mocy szczytowej w ciggu ostatniej godziny, tzn. 0,00 kW
godzina w ciggu ostatnich 60 minut od wigczenia przemiennika cze-
stotliwosci.
Ten parametr jest aktualizowany raz na 10 minut, chyba ze
godzinna warto$¢ szczytowa zostanie znaleziona w ciggu
ostatnich 10 minut. W takim przypadku warto$ci sg wyswie-
tlane natychmiast.
-3000,00... Warto$¢ mocy szczytowe;j. 10 =1 kW
3000,00 kW
45.25  Godz. mocy Godzina wartosci mocy szczytowej w ciggu ostatniej godziny. | 00:00:00
szczyt.: godzina
Czas. nd.
45.26  Godzinna catk. Catkowite zuzycie energii w ciggu ostatniej godziny, tzn. w 0,00 kWh
energia (reset.) ciggu ostatnich 60 minut.
Warto$¢ mozna zresetowac, ustawiajgc jg na zero.
-3000,00... Catkowita energia. 10 =1 kWh
3000,00 kWh
45.27  Wart. mocy szczyt. | Warto$¢ mocy szczytowej od potnocy biezacego dnia. 0,00 kW
(resetowalna): Warto$¢ mozna zresetowaé, ustawiajac jg na zero.
dzien
-3000,00... Warto$¢ mocy szczytowe;j. 10 =1 kW

3000,00 kW




Parametry 371

Nr Nazwal/wartos¢ Opis Dom/EkwM
K16
45.28  Godz. mocy Godzina warto$ci mocy szczytowej od pétnocy biezgcego 00:00:00
szczyt.: dzien dnia.
Czas. nd.
45.29  Dzienna catk. Catkowite zuzycie energii od potnocy biezgcego dnia. 0,00 kWh
energia (reset.) Warto$¢ mozna zresetowac, ustawiajgc jg na zero.
-30000,00... Catkowita energia. 1=1kWh
30000,00 kWh
45.30  Catkow. energia: Catkowite zuzycie energii w poprzednim dniu, tzn. od pétnocy | 0,00 kWh
ost. dzien poprzedniego dnia do pétnocy biezgcego dnia.
-30000,00... Catkowita energia. 1=1kWh
30000,00 kWh
45.31  Wart. mocy szczyt. | Warto$¢ mocy szczytowej w biezacym miesiacu, tzn. od pot- | 0,00 kW
(resetowalna): nocy pierwszego dnia biezgcego miesigca.
miesigc Warto$¢ mozna zresetowac, ustawiajgc jg na zero.
-3000,00... Warto$¢ mocy szczytowe;j. 10 =1 kW
3000,00 kW
45.32  Data mocy szczyt.: | Data mocy szczytowej w biezacym miesigcu. 1.1.1980
miesigc
Data. nd.
45.33  Godz.mocy szczyt.: | Godzina mocy szczytowej w biezacym miesigcu. 00:00:00
miesigc
Czas. nd.
45.34  Miesieczna catk. Catkowite zuzycie energii od poczatku biezgcego miesigca. 0,00 kWh
energia (reset.) Warto$¢ mozna zresetowaé, ustawiajac jg na zero.
-1000000,00... Catkowita energia. 0,01 =1kWh
1000000,00 kWh
45.35  Catkow. energia: Catkowite zuzycie energii w poprzednim miesigcu, tzn. od 0,00 kWh
ost. mies. pétnocy pierwszego dnia poprzedniego miesigca do potnocy
pierwszego dnia biezgcego miesigca.
-1000000,00... 0,01 =1kWh
1000000,00 kWh
45.36  Wart. mocy szczyt.: | Warto$¢ mocy szczytowej przez caty okres eksploatacji prze- | 0,00 kW
zawsze miennika czestotliwosci.
-3000,00... Warto$¢ mocy szczytowe;j. 10 =1 kW
3000,00 kW
45.37  Data mocy szczyt.: | Data mocy szczytowej przez caty okres eksploatacji prze- 1.1.1980
zawsze miennika czestotliwosci.
Data. nd.
45.38  Godz. mocy Godzina mocy szczytowej przez caty okres eksploatacji prze- | 00:00:00
szczyt.: zawsze miennika czestotliwosci.
Czas. nd.




372 Parametry

Nr Nazwal/wartos¢

Opis

Dom/EkwM
K16

46 Ust. monitorowa-
nia/skalowania

Ustawienia nadzoru predkosci, aktualne filtrowanie sygnatu,
ogolne ustawienia skalowania.

46.01  Skalowanie
predkosci

Definiuje warto$¢ maksymalnej predkosci uzywang do zdefi-
niowania wspotczynnika rampy przyspieszania oraz poczat-
kowa wartos¢ predkosci uzywang do zdefiniowania rampy
zwalniania (patrz grupa parametréw 23 Rampa wart. zad.
predkosci). Rampy przyspieszania i zwalniania sg wigc zwig-
zane z tg wartoscig (a nie z parametrem 30.72 Maks.
predko$c).

Okresla réwniez 16-bitowe skalowanie parametréw zwigza-
nych z predkoscig. Warto$¢ tego parametru odpowiada war-
tosci 20000, np. w komunikacji przez magistrale
komunikacyjna.

1500,00 obr./min;
1800,00 obr.min
(95.20 b0)

0,10...
30000,00 obr./min

Predkos$¢ graniczna/poczatkowa przyspieszania/zwalniania.

1 =1 obr./min

46.02  Skalowanie
czestotliwosci

Definiuje warto$¢ maksymalnej czestotliwosci uzywang do
zdefiniowania wspétczynnika rampy przyspieszania oraz
poczatkowg warto$¢ czestotliwosci uzywang do zdefiniowa-
nia rampy zwalniania (patrz grupa parametréw 28 tarcuch w.
zad. czestotliwosci). Rampy przyspieszania i zwalniania sg
wiec zwigzane z tg wartoscig (a nie z parametrem 30.74
Maks. czestotliwosc).

Okresla réwniez 16-bitowe skalowanie parametréw zwigza-
nych z czestotliwoscig. Warto$¢ tego parametru odpowiada
wartosci 20000, np. w komunikacji przez magistrale komuni-
kacyjna.

50,00 Hz;
60,00 Hz
(95.20 b0)

0,10...1000,00 Hz

Czestotliwo$¢ graniczna/poczatkowa przyspieszania/zwalnia-
nia.

10=1Hz

46.03  Skalowanie
momentu

Okresla 16-bitowe skalowanie parametréw momentu. War-
tos$¢ tego parametru (jako procentowa czg$¢ znamionowego
momentu silnika) odpowiada wartosci 10000, np. w komuni-
kacji przez magistrale komunikacyjng.

100,0%

0,1...1000,0%

Moment odpowiadajgcy wartosci 10 000 w magistrali komuni-
kacyjnej.

10=1%

46.04  Skalowanie mocy

Okresla 16-bitowe skalowanie parametréw momentu. War-
to$¢ tego parametru odpowiada wartosci 10000, np. w komu-
nikacji przez magistrale komunikacyjng. Jednostka jest
wybierana przez parametr 96.16 Wybor jednostki.

Informacje o 32-bitowym skalowaniu zawiera 46.43 Miejsca
dziesietne mocy.

100,00

0,10...30000,00 kW
lub 0,10...
40214,48 KM

Moc odpowiadajgca wartosci 10 000 w magistrali komunika-
cyjnej.

1=
1 jednostka

46.05  Skalowanie pradu

Definiuje 16-bitowe skalowanie parametréw prgdu. Warto$¢
tego parametru odpowiada wartosci 10000, np. w komunikac;ji
przez magistrale komunikacyjng.

Informacje o 32-bitowym skalowaniu zawiera 46.44 Miejsca
dziesigtne pradu.

10000 A

0...30000 A
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46.06  Skal.zerowej Definiuje predko$¢ odpowiadajgca zerowej wartosci zadanej | 0,00 obr./min
wart.zad.pred. odebranej z magistrali komunikacyjne;j (interfejsu wbudowa-
nej magistrali komunikacyjnej lub interfejsu FBA A). Na przy-
ktad w przypadku ustawienia 500 zakres wartosci zadanej
magistrali komunikacyjnej 0...20000 odpowiada predkosci
500...[46.01] obr./min.
Uwaga: Ten parametr ma zastosowanie tylko w przypadku
profildw komunikacyjnych przemiennikéw czestotliwosci firmy
ABB.
0,00... Predko$¢ odpowiadajgca minimalnej wartosci zadanej magi- | 1 =1 obr./min
30000,00 obr./min | strali komunikacyjne;j.
46,07  Skal. zerowej w. Definiuje czestotliwo$é odpowiadajacg zerowej wartosci 0,00 Hz
zad. czest. zadanej odebranej z magistrali komunikacyjnej (interfejsu
wbudowanej magistrali komunikacyjnej lub interfejsu FBA).
Na przyktad w przypadku ustawienia 30 zakres wartosci
zadanej magistrali komunikacyjnej 0...20000 odpowiada
predkosci 30...[46.02] Hz.
Uwaga: Ten parametr ma zastosowanie tylko w przypadku
profiléw komunikacyjnych przemiennikéw czestotliwo$ci firmy
ABB.
0,00...1000,00 Hz | Czestotliwo$¢ odpowiadajaca minimalnej wartosci zadanej 10=1Hz
magistrali komunikacyjnej.
46.11  Czas filtru: predk. Definiuje czas filtru dla sygnatéw 01.01 Uzyta predkosc sil- 500 ms
silnika nika i 01.02 Szacowana predk. silnika.
2...20000 ms Czas filtru sygnatu predkosci silnika. 1=1ms
46.12  Czas filtru: czest. Definiuje czas filtru dla sygnatu 01.06 Czestotliwo$c¢ wyj- 500 ms
wyj. Sciowa.
2...20000 ms Czas filtru sygnatu czestotliwosci wyjsciowej. 1=1ms
46.13  Czas filtru: moment | Definiuje czas filtru dla sygnatu 071.70 Moment silnika. 100 ms
silnika
2...20000 ms Czas filtru sygnatu momentu silnika. 1=1ms
46.14  Czas filtru: moc Definiuje czas filtru dla sygnatu 071.74 Moc wyjsciowa. 100 ms
2...20000 ms Czas filtru sygnatu mocy wyjsciowe;j. 1=1ms
46.21  Przy histerezie Definiuje limity ,w punkcie pracy” w celu sterowania predko- | 50,00 obr./min
predkosci $cig przemiennika czestotliwosci.
Jesli réznica pomiedzy wartoscig zadang (22.87 Akt. wart.
zad. predkosci 7) i predkoscia (24.02 Uzyte sprz. zwr. od
predko$ci) jest mniejsza niz 46.21 Przy histerezie predkosci,
uwaza sig, ze przemiennik czestotliwosci znajduje sig
LW punkcie pracy”. Wskazuje na to bit 8 parametru 06.11
Gtéwne stowo stanu.
24.02 (obr./min)
A
Przemiennik cze- —— 22.87 + 46.21 (obr./min)
stotliwos$ci w punk- )
cie pracy —— 22.87 (obr./min)
(06.77bit8=1) \ 1 2287-46.21 (obr./min)
—— 0obr/min
0,00... Limit dla wskaznika ,w punkcie pracy” w sterowaniu predko- | Patrz
30000,00 obr./min | $cig. parametr

46.01
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46.22

Przy histerezie
czestotliw.

Definiuje limity ,w punkcie pracy” w celu sterowania czestotli-
woscig przemiennika czestotliwosci. Jesli bezwzgledna réz-
nica pomigdzy wartoscig zadang (28.96 Wejscie rampy w.
zad. czest.) i aktualng czestotliwoscig (01.06 Czestotliwosé
wyjsciowa) jest mniejsza niz wartos¢ 46.22 Przy histerezie
czestotliw., uwaza sig, ze przemiennik czestotliwos$ci znajduje
sie ,w punkcie pracy”. Wskazuje na to bit 8 parametru 06.71
Gtoéwne sfowo stanu.

01.06 (Hz)
A

Przemiennik czg- , —— 2896 + 46.22 (Hz)
stotliwosci w punk-
ciepracy ¢ T 28.96 (Hz)

(06.17bit8=1) \ _|_ 28 96- 46.22 (Hz)

—— OHz

2,00 Hz

0,00...1000,00 Hz

Limit dla wskaznika ,w punkcie pracy” w sterowaniu czestotli-
woscig.

Patrz
parametr
46.02

46.23

Przy histerezie
momentu

Definiuje limity ,w punkcie pracy” w celu sterowania momen-
tem przemiennika czestotliwosci. Jesli bezwzgledna réznica
pomigdzy warto$cig zadang (26.73 Akt. w. zad. momentu 4) i
aktualnym momentem (07.70 Moment silnika) jest mniejsza
niz warto$¢ 46.23 Przy histerezie momentu, uwaza sig, ze
przemiennik czgstotliwosci znajduje sig ,w punkcie pracy”.
Wskazuje na to bit 8 parametru 06.11 Gftéwne stowo stanu.

01.10 (%)
A

Przemiennik czg- ¢ —T— 26.73+ 46.23 (%)
stotliwo$ci w punk-
ciepracy \ | 26.73 (%)
(06.11bit8=1) \ L 2673- 46.23 (%)

—— 0%

5,0%

0,0...300,0%

Limit dla wskaznika ,w punkcie pracy” w sterowaniu momen-
tem.

Patrz
parametr
46.03

46.31

Powyzej limitu
predkosci

Definiuje poziom wyzwalania dla wskaznika ,ponad limitem”
w sterowaniu predkoscig. Kiedy aktualna predko$¢ przekra-
cza limit, jest ustawiony bit 10 parametru 06.17 Sfowo stanu 2
przemien.

1500,00 obr./min

0,00...
30000,00 obr./min

Poziom wyzwolenia wskaznika ,ponad limitem” dla sterowa-
nia predkoscia.

Patrz
parametr
46.01
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46.32  Powyzej limitu Definiuje poziom wyzwalania dla wskaznika ,ponad limitem” | 50,00 Hz
czestotliw. w sterowaniu czestotliwoscia. Kiedy aktualna czestotliwo$¢
przekracza limit, jest ustawiony bit 10 parametru 06.77 Sfowo
stanu 2 przemien..
0,00...1000,00 Hz | Poziom wyzwolenia wskaznika ,ponad limitem” dla sterowa- | Patrz
nia czestotliwoscia. parametr
46.02
46.33  Powyzej limitu Definiuje poziom wyzwalania dla wskaznika ,ponad limitem” | 300,0%
momentu w sterowaniu momentem. Kiedy aktualny moment przekracza
limit, jest ustawiony bit 10 parametru 06.17 Stowo stanu 2
przemien..
0,0...1600,0% Poziom wyzwolenia wskaznika ,ponad limitem” dla sterowa- | Patrz
nia momentem. parametr
46.03
46.41  Skalowanie Definiuje poziom wyzwalania dla wskaznika ,impuls kWh” na | 1,000 kWh
impulséw kWh 50 ms. Wyjscie impulsu to bit 9 parametru 05.22 Stowo dia-
gnostyczne 3.
0,001... LImpuls kWh” poziomu wyzwalania. 1=1kWh
1000,000 kWh
46.43  Miejsca dziesietne | Definiuje liczbg wy$wietlanych miejsc dziesigtnych i 32- 2
mocy bitowe skalowanie parametréw zwigzanych z mocg. Wartos¢
tego parametru odpowiada liczbie miejsc dziesietnych przyje-
tych w komunikacji przez magistrale z uzyciem 32-bitowej
liczby catkowitej (informacje o 16-bitowym skalowaniu
zawiera 46.04 Skalowanie mocy).
0...3 Liczba miejsc dziesietnych. 1=1
46.44  Miejsca dziesietne | Definiuje liczbe wys$wietlanych miejsc dziesietnych i 32- 2
pradu bitowe skalowanie parametréw zwigzanych z pragdem. War-
to$¢ tego parametru odpowiada liczbie miejsc dziesietnych
przyjetych w komunikacji przez magistrale z uzyciem 32-bito-
wej liczby catkowitej (informacje o 16-bitowym skalowaniu
zawiera 46.05 Skalowanie pradu).
0...3 Liczba miejsc dziesietnych. 1=1
47 Magazyn danych Parametry magazynu danych, w ktérych mozna zapisa¢ dane
i z ktérych mozna odczyta¢ dane, uzywajac ustawien zrédto-
wych i docelowych innych parametréw.
Nalezy pamigtac, ze istniejg ré6zne parametry magazynu dla
réznych typéw danych.
Warto réwniez zapoznac sie z sekcjg Parametry magazyno-
wania danych (na str. 175).
47.01  Magazyn danych 1 | Parametr magazynu danych 1. 0,000
real32
-2147483,000... Dane 32-bitowe. -
2147483,000
47.02  Magazyn danych 2 | Parametr magazynu danych 2. 0,000
real32
-2147483,000... Dane 32-bitowe. -
2147483,000
47.03  Magazyn danych 3 | Parametr magazynu danych 3. 0,000

real32

-2147483,000...
2147483,000

Dane 32-bitowe.




376 Parametry

Nr Nazwal/wartos¢ Opis Dom/EkwM
K16
47.04  Magazyn danych 4 | Parametr magazynu danych 4. 0,000
real32
-2147483,000... Dane 32-bitowe. -
2147483,000
47.11  Magazyn danych 1 | Parametr magazynu danych 9. 0
int32
-2147483648... Dane 32-bitowe. -
2147483647
47.12  Magazyn danych 2 | Parametr magazynu danych 10. 0
int32
-2147483648... Dane 32-bitowe. -
2147483647
47.13  Magazyn danych 3 | Parametr magazynu danych 11. 0
int32
-2147483648... Dane 32-bitowe. -
2147483647
47.14  Magazyn danych 4 | Parametr magazynu danych 12. 0
int32
-2147483648... Dane 32-bitowe. -
2147483647
47.21  Magazyn danych 1 | Parametr magazynu danych 17. 0
int16
-32768...32767 Dane 16-bitowe. 1=1
47.22  Magazyn danych 2 | Parametr magazynu danych 18. 0
int16
-32768...32767 Dane 16-bitowe. 1=1
47.23  Magazyn danych 3 | Parametr magazynu danych 19. 0
int16
-32768...32767 Dane 16-bitowe. 1=1
47.24  Magazyn danych 4 | Parametr magazynu danych 20. 0
int16
-32768...32767 Dane 16-bitowe. 1=1
49 Port komunikacyjny | Ustawienia komunikacii dla portu panelu sterowania prze-
panelu miennika czestotliwosci.
49.01  Numer ID wezta Okredla identyfikator wezta przemiennika czestotliwosci. 1
Wszystkie urzadzenia podtgczone do sieci muszg mie¢ uni-
kalny identyfikator wezta.
Uwaga: W przypadku przemiennikéw czestotliwosci pracuja-
cych w sieci zaleca sie zarezerwowac identyfikator o wartosci
1 dla zapasowych/zastepczych przemiennikdw czestotliwo-
Sci.
1...32 Identyfikator wezta. 1=1
49.03  Szybkosc¢ transmisji | Definiuje szybko$¢ transmisji potaczenia. 115,2 kb/s
38,4 kb/s 38,4 kbit/s.
57,6 kb/s 57,6 kbit/s. 2
86,4 kb/s 86,4 kbit/s. 3
115,2 kb/s 115,2 kbit/s. 4
230,4 kb/s 230,4 kbit/s. 5
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49.04

Czas utraty
komunikacji

Okresla limit czasu dla komunikacji panelu starowania (lub
programu komputerowego). Jesli przerwa w komunikacji trwa
dtuzej niz limit czasu, podejmowane zostaje dziatanie okre-
$lone parametrem 49.05 Reakcja na utrate komunik..

10,0 s

0,3...3000,0 s

Limit czasu utraty komunikacji panelu sterowania/programu
komputerowego.

10=1s

49.05

Reakcja na utrate
komunik.

Okresla sposéb, w jaki przemiennik czestotliwosci reaguje na
przerwe w komunikacji z panelem sterowania (lub progra-
mem komputerowym).

Blad

Bez dziatania

Zadna czynno$é nie jest wykonywana.

Btad

Przemiennik czgstotliwosci jest wytgczany awaryjnie z
powodu btedu 7081 Utrata panelu sterowania.

Ostatnia predko$¢

Przemiennik czestotliwos$ci generuje ostrzezenie A7EE

Utrata panelu i blokuje predko$¢ na poziomie, na ktérym pra-

cowat. Predkos¢ jest okreslana na podstawie aktualnej pred-

kosci przy uzyciu filtrowania dolnoprzepustowego 850 ms.
OSTRZEZENIE! Nalezy upewni¢ sie, ze mozna bez-
piecznie kontynuowac prace w przypadku przerwy w
komunikacji.

Bezpieczna w. zad.
predk

Przemiennik czgstotliwo$ci generuje ostrzezenie A7EE
Utrata panelu i ustawia predko$é na warto$é okreslong para-
metrem 22.41 Bezpieczna w. zad. predk. (lub 28.41 Bez-
pieczna wart. zad. czest., jesli uzywana jest warto$¢ zadana
czestotliwosci).
OSTRZEZENIE! Nalezy upewnié sig, ze mozna bez-
piecznie kontynuowac prace w przypadku przerwy w
komunikacji.

49.06

Odswiez ustawienia

Dotyczy ustawien parametréw 49.017...49.05.

Uwaga: Odséwiezanie moze spowodowac przerwe w komuni-
kacji, wigc wymagane moze by¢ ponowne potgczenie prze-
miennika czestotliwosci.

Gotowe

Gotowe

Wykonano od$wiezanie lub nie zazgdano od$wiezenia.

Konfiguruj

Odswiezanie parametrow 49.01...49.05. Zostaje automatycz-
nie przywrécona warto$¢ Gotowe.

49.19

Widok gt. 1 panelu
podst.

Wybiera parametry wyswietlane w widoku gtéwnym 1 panelu
zintegrowanego lub panelu podstawowego (ACS-BP-S).

Auto

Auto

Wyswietla domysine parametry fabryczne.

Uzyta predkosc¢
silnika

01.01 Uzyta predko$c silnika

Czestotliwosé
wyjéciowa

01.06 Czestotliwosc¢ wyjsciowa

Prad silnika

01.07 Prad silnika

Procent wartos$ci
znamionowej pradu
silnika

01.08 % pradu silnika wzgledem warto$ci znamionowej sil-
nika

Moment silnika

01.10 Moment silnika

Napiecie DC

01.11 Napigcie DC

Moc wyjsciowa

01.14 Moc wyjsciowa

W. zad. predkosci
przed ramp.

23.01 W.zad.predkosci przed ramp.

W. zad. predkosci
po ramp.

23.02 W. zad. predkos$ci po ramp.
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Uzywana w. zad. 24.01 Uzyta wart. zad. predkosci
predkosci
Uzywana w. zad. 28.02 Wyjscie rampy w. zad. czest.
czestotliwosci
Wyjscie PID 40.01 PID procesu: akt.wart. wyj.
procesu
Wzbudzenie Wyijscie jest uzywane do dostarczenia prgdu wzbudzania do
czujnika temp. 1 czujnika temperatury 1. Patrz parametr 35.11 Temperatura 1:
zrodfo. Patrz tez sekcja Ochrona termiczna silnika (str. 161).
Wzbudzenie Wyijscie jest uzywane do dostarczenia prgdu wzbudzania do
czujnika temp. 2 czujnika temperatury 2. Patrz parametr 35.21 Temperatura 2:
zrédfo. Patrz tez sekcja Ochrona termiczna silnika (str. 161).
Uzyta bezwzgledna | 01.61 Uzyta bezwzgledna predkosc¢ silnika
predkosé silnika
Procent 01.62 % bezwzglednej predkosci silnika
bezwzglednej
predkosci silnika
Bezwzgledna 01.63 Bezwzgledna czestotliwosc¢ wyj.
czestotliwo$é
wyjsciowa
Bezwzgledny 01.64 Bezwzgl. moment silnika
moment silnika
Bezwzgledna moc | 01.65 Bezwzgl. moc wyjsciowa
wyjéciowa
Bezwzgledna moc | 01.68 Bezwzgl. moc na wale sil.
na wale silnika
Wyijscie 71.01 Aktualna wart. zewn. PID
zewnetrznego
regulatora PID1
Magazyn danych 13.91 Magazyn danych AO1
AO1
Magazyn danych 13.92 Magazyn danych AO2
AO2
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 178). -
49.20  Widok gt. 2 panelu | Wybiera parametry wyswietlane w widoku gtéwnym 2 panelu | Auto
podst. zintegrowanego lub panelu podstawowego (ACS-BP-S).
Dostepne opcje zawiera opis parametru 49.19 Widok gt. 1
panelu podst..
49.21  Widok gt. 3 panelu | Wybiera parametry wyswietlane w widoku gtébwnym 3 panelu | Auto
podst. zintegrowanego lub panelu podstawowego (ACS-BP-S).
Dostepne opcje zawiera opis parametru 49.19 Widok gf. 1
panelu podst..
49.219 Widok gt. 4 panelu | Wybiera parametry wyswietlane w widoku gtéwnym 4 panelu | Auto
podst. zintegrowanego lub panelu podstawowego (ACS-BP-S).
Dostepne opcje zawiera opis parametru 49.19 Widok gt. 1
panelu podst..
49.220 Widok gt. 5 panelu | Wybiera parametry wyswietlane w widoku gtéwnym 5 panelu | Auto

podst.

zintegrowanego lub panelu podstawowego (ACS-BP-S).
Dostepne opcje zawiera opis parametru 49.19 Widok gt. 1
panelu podst..
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49.221 Widok gt. 6 panelu | Wybiera parametry wyswietlane w widoku gtéwnym 6 panelu | Auto
podst. zintegrowanego lub panelu podstawowego (ACS-BP-S).
Dostepne opcje zawiera opis parametru 49.19 Widok gt. 1
panelu podst..
50 Adapter Konfiguracja komunikacji za pomocg magistrali komunikacyj-
komunikacyjny (FBA) | nej.
Patrz tez rozdziat Sterowanie przez magistrale komunika-
cyjnag za posrednictwem adaptera komunikacyjnego
(str. 537).
50.01  Wigczenie FBA A Wigczalwytgcza komunikacje pomiedzy przemiennikiem cze- | Wigcz
stotliwosci i adapterem komunikacyjnym A oraz okresla ztg-
cze, w ktérym instalowany jest adapter.
Wylgcz Komunikacja pomiedzy przemiennikiem czestotliwosci i ada- | 0
pterem komunikacyjnym A wytgczona.
Wigcz Komunikacja pomiedzy przemiennikiem czestotliwosci i ada- | 1
pterem komunikacyjnym A wtgczona. Adapter znajduje sie w
ztgczu 1.
50.02  FBA A: funkcja utr. | Okresla sposéb, w jaki przemiennik czestotliwosci reaguje na | Bez dziatania

komun.

przerwe w komunikacji po magistrali komunikacyjnej. Czas
opdznienia jest okreslony przez parametr 50.03 FBA A: lim.
czas. utr. kom..

Bez dziatania

Zadna czynno$é nie jest wykonywana.

Biad

Przemiennik czestotliwosci jest wylgczany awaryjnie z
powodu btedu 7510 Komunikacja przez adapt. kom. A. Ma to
miejsce tylko wtedy, gdy jest oczekiwane sterowanie przy
uzyciu magistrali komunikacyjnej (FBA A wybrane jako zrédto
startu/stopu /wartosci zadanej w obecnie aktywnym miejscu
sterowania).

Ostatnia predko$¢

Przemiennik czgstotliwo$ci generuje ostrzezenie (A7C1

Komunikacja przez adapt. kom. A) i blokuje predko$¢ na

poziomie, na ktérym pracowat. Ma to miejsce tylko wtedy, gdy

jest oczekiwane sterowanie przez magistrale komunikacyjna.

Predkos¢ jest okreslana na podstawie aktualnej predkosci

przy uzyciu filtrowania dolnoprzepustowego 850 ms.
OSTRZEZENIE! Nalezy upewnié sie, ze mozna bez-
piecznie kontynuowac prace w przypadku przerwy w
komunikacji.

Bezpieczna w. zad.

predk.

Przemiennik czestotliwo$ci generuje ostrzezenie (A7C1
Komunikacja przez adapt. kom. A) i ustawia predko$¢ na war-
tos¢ zdefiniowang parametrem 22.41 Bezpieczna w. zad.
predk. (w trybie sterowania predkoscig) lub parametrem
28.41 Bezpieczna wart. zad. czest. (w trybie sterowania cze-
stotliwoscig). Ma to miejsce tylko wtedy, gdy jest oczekiwane
sterowanie przez magistrale komunikacyjna.
OSTRZEZENIE! Nalezy upewni¢ sig, ze mozna bez-
piecznie kontynuowac prace w przypadku przerwy w
komunikacji.

Zawsze btad

Przemiennik czestotliwosci jest wytgczany awaryjnie z
powodu btedu 7570 Komunikacja przez adapt. kom. A. Ma to
miejsce nawet wtedy, gdy sterowanie przy uzyciu magistrali
komunikacyjnej nie jest oczekiwane.
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Ostrzezenie

Przemiennik czestotliwos$ci generuje ostrzezenie A7C1
Komunikacja przez adapt. kom. A. Ma to miejsce tylko wtedy,
gdy jest oczekiwane sterowanie przez magistrale komunika-
cyjna.
OSTRZEZENIE! Nalezy upewnié sie, ze mozna bez-
piecznie kontynuowac¢ prace w przypadku przerwy w
komunikaciji.

5

50.03 FBAA: lim. czas.

utr. kom.

Definiuje czas op6znienia, po ktérym podejmowane jest dzia-
fanie zdefiniowane parametrem 50.02 FBA A: funkcja utr.
komun. Timer jest uruchamiany, gdy tgcze komunikacyjne nie
zaktualizuje pomys$inie komunikatu.

Uwaga: Po wigczeniu zasilania wystepuje 60-sekundowe
opdznienie uruchomienia. Podczas op6znienia wytgczone
jest monitorowanie przerwy w komunikacji (ale sama komuni-
kacja moze by¢ aktywna).

0,3s

0,3...6553,5 s

Czas opdznienia.

1=1s

50.04 FBAA: typ wart.

zad. 1

Wybiera typ i skalowanie warto$ci zadanej 1 odebranej z ada-
ptera komunikacyjnego A. Skalowanie wartosci zadanej jest
definiowane przy uzyciu parametrow 46.017...46.04 w zalez-
nosci od tego, jaki typ warto$ci zadanej wybrano za pomoca
tego parametru.

Predkosc lub
czestotliwos¢

Predkos$¢ lub
czestotliwo$é

Typ i skalowanie sg wybierane automatycznie zgodnie
z aktywnym trybem pracy w nastepujgcy sposéb:

Tryb pracy
(patrz par. 19.017)

Typ wartosci zadanej 1

Sterowanie predkoscia

Predko$c¢

Sterowanie momentem

Predkosc

Sterowanie czestotliwoscig

Czestotliwosc¢

Transparentne

Nie jest stosowane skalowanie (skalowanie 16-bitowe to 1 =
1 jednostka).

Ogolna

Ogdlna wartos$é zadana przy skalowaniu 16-bitowym 100 = 1
(tzn. liczba catkowita i dwa miejsca dziesietne).

Moment

Skalowanie jest okreslone przez parametr 46.03 Skalowanie
momentu.

w

Predkos¢

Skalowanie jest okre$lone przez parametr 46.01 Skalowanie
predko$ci.

N

Czestotliwosé

Skalowanie jest okreslone przez parametr 46.02 Skalowanie
czestotliwosci.

(6]

50.05 FBAA: typ wart.

zadanej 2

Wybiera typ i skalowanie wartosci zadanej 2 odebranej z ada-
ptera komunikacyjnego A. Skalowanie wartosci zadanej jest
definiowane przy uzyciu parametrow 46.017...46.04 w zalez-
nosci od tego, jaki typ wartosci zadanej wybrano za pomoca
tego parametru.

Predkosc¢ lub
czestotliwo$c

Predkos$¢ lub
czestotliwosé

Typ i skalowanie sg wybierane automatycznie zgodnie z
aktywnym trybem pracy w nastepujacy sposoéb:

Tryb pracy

(patrz par. 19.017)

Typ wartosci zadanej 2

Sterowanie predkoscig Moment
Sterowanie momentem Moment
Sterowanie czgstotliwos$cig Moment
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Transparentne Nie jest stosowane skalowanie (skalowanie 16-bitowe to 1
1 =1 jednostka).
Informacje ogdine Ogdlna warto$¢ zadana przy skalowaniu 16-bitowym 2
100 = 1 (tzn. liczba catkowita i dwa miejsca dziesietne).
Moment Skalowanie jest okreslone przez parametr 46.03 Skalowanie |3
momentu.
Predkos¢ Skalowanie jest okreslone przez parametr 46.01 Skalowanie |4
predko$ci.
Czestotliwo$é Skalowanie jest okreslone przez parametr 46.02 Skalowanie |5
czestotliwosci.
50.06 FBAA: wyb6rstowa | Okresla zrodio stowa stanu przesytanego do sieci magistrali | Auto
stanu komunikacyjnej za pomocg adaptera komunikacyjnego A.
Auto Zrédto sfowa stanu jest wybierane automatycznie. 0
Tryb transparentny | Zrédto wybrane za pomoca parametru 50.09 FBA A: zrédio 1
transp.st.stanu jest przesytane jako stowo stanu do sieci
magistrali komunikacyjnej przez adapter komunikacyjny A.
50.07 FBAA: aktualny typ | Wybiera typ i skalowanie wartosci aktualnej 1 przestanej do | Predkosc¢ lub

1

sieci magistrali komunikacyjnej przez adapter komunikacyjny
A. Skalowanie wartosci jest definiowane przy uzyciu parame-
tréw 46.01...46.04 w zaleznos$ci od tego, jaki typ wartosci
aktualnej wybrano za pomoca tego parametru.

czestotliwos$c¢

Predkos$é lub
czestotliwosé

Typ i skalowanie sg wybierane automatycznie zgodnie z
aktywnym trybem pracy w nastgpujacy sposoéb:

Tryb pracy
(patrz par. 19.017)
Sterowanie predkoscig
Sterowanie momentem
Sterowanie czestotliwoscig

Typ wartosci aktualnej 1

Predkosc¢
Predkosc¢
Czestotliwosé

Transparentne

Warto$¢ wybrana parametrem 50.10 FBA A: akt. Zr. transp. 1
jest przesytana jako warto$¢ aktualna 1. Nie jest stosowane
skalowanie (skalowanie 16-bitowe to 1 = 1 jednostka).

Informacje ogdine

Warto$¢ wybrana parametrem 50.10 FBA A: akt. zr. transp. 1
jest przesyfana jako aktualna warto$é 1 ze skalowaniem 16-

bitowym 100 = 1 jednostka (tzn. liczba catkowita i dwa miej-

sca dziesigtne).

Moment

Parametr 01.10 Moment silnika jest przesytany jako warto$¢
aktualna 1. Skalowanie jest okreslone przez parametr 46.03
Skalowanie momentu.

Predkos¢

Parametr 01.01 Uzyta predko$c silnika jest przesytany jako
warto$¢ aktualna 1. Skalowanie jest okreslone przez para-
metr 46.01 Skalowanie predko$ci.

Czestotliwo$¢

Parametr 01.06 Czestotliwo$¢ wyjsciowa jest przesytany jako
warto$¢ aktualna 1. Skalowanie jest okreslone przez para-
metr 46.02 Skalowanie czestotliwo$ci.
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50.08 FBAA: aktualny typ | Wybiera typ i skalowanie warto$ci aktualnej 2 przestanej do | Predko$¢ lub
2 sieci magistrali komunikacyjnej przez adapter komunikacyjny | czestotliwos$c
A. Skalowanie warto$ci jest definiowane przy uzyciu parame-
tréw 46.01...46.04 w zaleznosci od tego, jaki typ wartosci
aktualnej wybrano za pomoca tego parametru.
Predkos$¢ lub Typ i skalowanie sg wybierane automatycznie zgodnie z 0
czestotliwos$é aktywnym trybem pracy w nastepujacy sposéb:
Tryb pracy - .
(patrz par. 19.07) Typ wartosci aktualnej 2
Sterowanie predkoscig Moment
Sterowanie momentem Moment
Sterowanie czestotliwoscig Moment
Transparentne Warto$¢ wybrana parametrem 50.11 FBA A: akt. zr. transp. 2 | 1
jest przesytana jako warto$¢ aktualna 1. Nie jest stosowane
skalowanie (skalowanie 16-bitowe to 1 = 1 jednostka).
Informacje ogdlne | Warto$¢ wybrana parametrem 50.11 FBA A: akt. zr. transp. 2 | 2
jest przesytana jako aktualna warto$¢ 1 ze skalowaniem 16-
bitowym 100 = 1 jednostka (tzn. liczba catkowita i dwa miej-
sca dziesietne).
Moment Parametr 01.70 Moment silnika jest przesytany jako wartos$¢ | 3
aktualna 1. Skalowanie jest okre$lone przez parametr 46.03
Skalowanie momentu.
Predkos¢ Parametr 01.01 Uzyta predko$c silnika jest przesytany jako 4
warto$¢ aktualna 1. Skalowanie jest okreslone przez para-
metr 46.01 Skalowanie predko$ci.
Czestotliwos¢ Parametr 01.06 Czestotliwo$¢ wyjsciowa jest przesytany jako | 5
warto$¢ aktualna 1. Skalowanie jest okre$lone przez para-
metr 46.02 Skalowanie czestotliwo$ci.
50.09 FBAA: zrédfo Okresla zrédio stowa stanu magistrali komunikacyjnej, gdy Nie wybrano
transp.st.stanu parametr 50.06 FBA A: wybor stowa stanu ma ustawiong war-
to$¢ Tryb transparentny.
Nie wybrano Nie wybrano zrédta. -
Inny Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 178). -
50.10 FBAA: akt. zr. Gdy parametr 50.07 FBA A: aktualny typ 1 ma ustawiong Nie wybrano
transp. 1 warto$¢ Transparentne, ten parametr okresla zrodto wartosci
biezgcej 1 przesytane do sieci magistrali komunikacyjnej za
pomocy adaptera komunikacyjnego A.
Nie wybrano Nie wybrano zrédta. -
Inny Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 178). -
50.11  FBAA: akt. zr. Gdy parametr 50.08 FBA A: aktualny typ 2 ma ustawiong Nie wybrano
transp. 2 warto$¢ Transparentne, ten parametr okres$la zrédto wartosci
biezgcej 2 przesytane do sieci magistrali komunikacyjnej za
pomoca adaptera komunikacyjnego A.
Nie wybrano Nie wybrano zrédta. -
Inny Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 178). -
50.12  Tryb debugowania | Ten parametr wigcza tryb debugowania. Wyswietla nieprze- | Wytgcz
FBAA tworzone dane otrzymane z adaptera komunikacyjnego A i
wysytanych do niego w parametrach 50.73...50.18.
Wytgcz Tryb debugowania wytgczony. 0
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Szybkie Tryb debugowania wtgczony. Aktualizacja danych cyklicznych | 1
jest tak szybka, jak to mozliwe, co zwieksza obcigzenie CPU
w przemienniku czestotliwosci.
50.13  FBAA: stowo Wyswietla nieprzetworzone stowo sterowania wystane z jed- | -
sterowania nostki nadrzednej (PLC) do adaptera komunikacyjnego A,
jesli wigczono debugowanie parametrem 50.12 Tryb debugo-
wania FBA A.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
00000000h... Stowo sterowania przestane przez jednostke nadrzedng do -
FFFFFFFFh adaptera komunikacyjnego A.
50.14  FBA A: wartos¢ Wyswietla nieprzetworzong warto$é zadang 1 wystang z -
zadana 1 przemiennika nadrzednego (PLC) do adaptera komunikacyj-
nego A, jesli wigczono debugowanie parametrem 50.12 Tryb
debugowania FBA A.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-2147483648... Warto$¢ zadana 1 przestana przez przemiennik nadrzedny -
2147483647 do adaptera komunikacyjnego A.
50.15  FBA A: wartos¢ Wyswietla nieprzetworzong warto$é zadang 2 wystang z jed- | -
zadana 2 nostki nadrzednej (PLC) do adaptera komunikacyjnego A,
jesli wigczono debuggowanie parametrem 50.12 Tryb debu-
gowania FBA A.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-2147483648... Nieprzetworzona warto$¢ zadana 2 przestana przez prze- -
2147483647 miennik nadrzedny do adaptera komunikacyjnego A.

50.16  FBA A: stowo stanu | Wys$wietla nieprzetworzone stowo stanu wystane z adaptera | -
komunikacyjnego A do jednostki nadrzednej (PLC), jesli wia-
czono debuggowanie parametrem 50.712 Tryb debugowania
FBAA.

Ten parametr jest tylko do odczytu.
00000000h... Stowo stanu przestane z adaptera komunikacyjnego A do -
FFFFFFFFh przemiennika nadrzednego.
50.17  FBA A: aktualna Wyswietla nieprzetworzong warto$é rzeczywistg 1 wystang z | -
wartosc 1 adaptera komunikacyjnego A do przemiennika nadrzednego
(PLC), jesli wigczono debuggowanie parametrem 50.712 Tryb
debugowania FBA A.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-2147483648... Nieprzetworzona warto$¢ aktualna 1 przestana przez adapter | -
2147483647 komunikacyjny A do jednostki nadrzedne;.
50.18  FBA A: aktualna Wyswietla nieprzetworzong warto$é rzeczywistg 2 wystang z | -
wartosc 2 adaptera komunikacyjnego A do przemiennika nadrzednego
(PLC), jesli wiaczono debuggowanie parametrem 50.712 Tryb
debugowania FBA A.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-2147483648... Nieprzetworzona warto$¢ aktualna 2 przestana przez adapter | -
2147483647 komunikacyjny A do jednostki nadrzedne;.
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51 FBA A: ustawienia

Konfiguracja adaptera komunikacyjnego A.

51.01

FBAA: typ

Wyswietla typ podtagczonego modutu adaptera komunikacyj-
nego.

Jesli wartos¢ to 0 = Brak, nie znaleziono modutu, nie jest on
poprawnie potgczony lub zostat wytgczony przez parametr
50.01 Wigczenie FBA A.

1 = PROFIBUS-DP

32 = CANopen

37 = DeviceNet

128 = Ethernet

132 = PROFInet 10

135 = EtherCAT

136 = ETH Pwrlink

485 = RS-485 comm

101 = ControlNet

Ten parametr jest tylko do odczytu.

51.02

FBA A: parametr 2

Parametry 51.02...51.26 sg przeznaczone dla konkretnych
modutéw adaptera. Wiecej informacji znajduje sie w doku-
mentacji modutu adaptera komunikacyjnego. Nalezy pamie-
tac, ze nie wszystkie te parametry sg zawsze uzywane.

0...65535

Parametr konfiguracji adaptera komunikacyjnego.

51.26

FBA A: parametr 26

Patrz parametr 51.02 FBA A: parametr 2.

0...65535

Parametr konfiguracji adaptera komunikacyjnego.

1=1

51.27

FBA A: ods$w.
param.

Sprawdza poprawno$¢ zmienionych ustawien konfiguracji
modutu adaptera komunikacyjnego. Po od$wiezeniu zostaje
automatycznie przywrécona warto$é Gotowe.

Uwaga: Tego parametru nie mozna zmienié¢, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.

Gotowe

Gotowe

Wykonano odswiezenie.

Skonfiguruj

Ods$wiezanie.

51.28

FBA A: wer. tabeli
param.

Wyswietla przeglad tabeli parametréw pliku mapowania
modutu adaptera komunikacyjnego (zapisanego w pamieci
przemiennika czestotliwosci).

W formacie axyz, gdzie ax=numer gtéwnego przegladu tabeli;
yz = numer podrzednego przegladu tabeli.

Ten parametr jest tylko do odczytu.

Przeglad tabeli parametréw modutu adaptera.

51.29

FBA A: kod typu
przemien.

Wyswietla kod typu przemiennika czestotliwosci w pliku
mapowania modutu adaptera komunikacyjnego (zapisanego
w pamieci przemiennika czestotliwosci).

Ten parametr jest tylko do odczytu.

0...65535

Kod typu przemiennika czestotliwosci zapisany w pliku mapo-
wania.

51.30

FBA A: wersja pliku
odwz.

Wyswietla przeglad pliku mapowania modutu adaptera komu-
nikacyjnego zapisanego w pamieci przemiennika czestotliwo-
$ci w formacie dziesietnym.

Ten parametr jest tylko do odczytu.

0...65535

Wersja pliku mapowania.
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51.31 D2FBAA: stan Wyswietla stan komunikacji modutu adaptera komunikacyj- Nie skonfigu-
komunikacji nego. rowano

Nie skonfigurowano | Adapter nie jest skonfigurowany. 0

Inicjowanie Adapter jest inicjowany. 1

Limit czasu Przekroczono limit czasu w komunikacji pomiedzy adapterem | 2
i przemiennikiem czestotliwosci.

Btad konfiguraciji Btad konfiguracji adaptera: nie znaleziono pliku mapowaniaw | 3
systemie plikdw przemiennika czestotliwosci lub przesytanie
pliku mapowania zakonczyto sie niepowodzeniem wigcej niz
trzy razy.

Offline Komunikacja przez magistrale komunikacyjng odbywa siew | 4
trybie off-line.

Online Komunikacja przez magistrale komunikacyjng odbywa siew |5
trybie on-line lub adapter komunikacyjny zostat skonfiguro-
wany tak, aby nie wykrywat przerw w komunikacji. Wigcej
informacji znajduje sie¢ w dokumentacji adaptera komunika-
cyjnego.

Reset Adapter wykonuje resetowanie sprzetu. 6

51.32 FBAA: wersja Wyswietla wersje programu wspoélnego dla modutu adaptera
oprog. kom. w formacie axyz, gdzie a = numer gtéwnej wersji, xy = numer
podrzednej wersji, z = numer lub litera korekty.
Przyktad: 190A = wersja 1.90A.
Wersja wspolnego programu modutu adaptera. -
51.33 FBAA: wersja Wyswietla wersje programu aplikacyjnego dla modutu adap-
opr.aplikacji tera w formacie axyz, gdzie a = numer gtéwnej wersji, xy =
numer podrzednej wersji, z = numer lub litera korekty.
Przyktad: 190A = wersja 1.90A.
Wersja programu aplikacyjnego modutu adaptera. -
52 FBA A: dane wej. Wyb6r danych przesytanych z przemiennika czestotliwo$ci do
sterownika magistrali komunikacyjnej przez adapter komuni-
kacyjny A.
Uwaga: Wartosci 32-bitowe wymagajg dwoch kolejnych para-
metréow. Gdy warto$¢ 32-bitowa zostaje wybrana w parame-
trze danych, nastgpny parametr jest rezerwowany
automatycznie.
52.01 FBAA: dane wej. 1 | Parametry 52.01...52.12 wybierajg dane przesytane z prze- | Brak
miennika czestotliwosci do sterownika magistrali komunika-
cyjnej przez adapter komunikacyjny A.

Brak Brak. 0

Stowo sterowania Stowo sterowania (16 bity) 1

16-bitowe

Warto$¢ zadana 1 Wartos$¢ zadana 1 (16 bity) 2

16-bitowa

Warto$¢ zadana 2 | Warto$¢ zadana 2 (16 bity) 3

16-bitowa

Stowo stanu 16- Stowo stanu (16 bity) 4

bitowe

Warto$¢ aktualna 1 | Warto$¢ aktualna 1 (16 bity) 5

16-bitowa

Warto$¢ aktualna 2 | Warto$¢ aktualna 2 (16 bity) 6

16-bitowa
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Zarezerwowane 7...10
Stowo sterowania Stowo sterowania (32 bity) 11
32-bitowe
Warto$¢ zadana 1 Warto$¢ zadana 1 (32 bity) 12
32-bitowa
Warto$¢ zadana 2 | Warto$¢ zadana 2 (32 bity) 13
32-bitowa
Stowo stanu 32- Stowo stanu (32 bity) 14
bitowe
Warto$¢ aktualna 1 | Warto$¢ aktualna 1 (32 bity) 15
32-bitowa
Warto$¢ aktualna 2 | Warto$¢ aktualna 2 (32 bity) 16
32-bitowa
Zarezerwowane 17...23
Stowo stanu 2 16- | Stowo stanu 2 (16 bitow) 24
bitowe
Inny Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 178). -
52.12 FBAA: dane wej. Patrz parametr 52.01 FBA A: dane wej. 1. Brak
12
53 FBA A: dane wyj. Wybér danych przesytanych ze sterownika magistrali komuni-
kacyjnej do przemiennika czestotliwosci przez adapter komu-
nikacyjny A.
Uwaga: Wartosci 32-bitowe wymagajg dwéch kolejnych para-
metrow. Gdy warto$¢ 32-bitowa zostaje wybrana w parame-
trze danych, nastepny parametr jest rezerwowany
automatycznie.
53.01 FBAA: dane wyj. 1 | Parametry 53.07...53.12 wybierajg dane przesytane ze ste- | Brak
rownika magistrali komunikacyjnej do przemiennika czestotli-
wosci przez adapter komunikacyjny A.
Brak Brak. 0
Stowo sterowania Stowo sterowania (16 bity) 1
16-bitowe
Wartos$¢ zadana 1 Wartos$¢ zadana 1 (16 bity) 2
16-bitowa
Warto$¢ zadana 2 | Warto$¢ zadana 2 (16 bity) 3
16-bitowa
Zarezerwowane 7..10
Stowo sterowania Stowo sterowania (32 bity) 1"
32-bitowe
Wartoé¢ zadana 1 | Warto$¢ zadana 1 (32 bity) 12
32-bitowa
Warto$¢ zadana 2 | Warto$¢ zadana 2 (32 bity) 13
32-bitowa
Zarezerwowane 14...20
Stowo sterowania 2 | Stowo sterowania 2 (16 bitéw) 21

16-bitowe
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Inny

Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 178).

53.12

FBA: dane wyj. 12

Patrz parametr 53.017 FBA A: dane wyj. 1.

Brak

58 Wbud. modut
komunikacyjny

Konfiguracja wbudowanego interfejsu komunikacyjnego
(EFB).

Patrz tez rozdziat Sterowanie przez magistrale komunika-
cyjng za posrednictwem wbudowanego interfejsu komunika-
cyjnego EFB (str. 499).

58.01

Protokét wi.

Wigczal/wytacza interfejs wbudowanej magistrali komunika-
cyjnej i wybiera uzywany protokét.

Brak

Brak

Brak (komunikacja wytgczona).

Modbus RTU

Interfejs wbudowanej magistrali komunikacyjnej jest wig-
czony i uzywa protokotu Modbus RTU.

58.02

ID protokotu

Wyswietla ID protokotu i wersje. Pierwsze 4 bity okreslajg
identyfikator protokotu, a ostatnie 12 bitéw okresla wersje.
Ten parametr jest tylko do odczytu.

ID protokotu i wersja.

58.03

Adres wezta

Definiuje adres wezta przemiennika czgstotliwosci w fgczu
magistrali komunikacyjnej.

Dopuszczalne sg wartoéci 1...247. Nosi takze nazwe identyfi-
katora stacji, adresu MAC lub adresu urzgdzenia. Dwa urzg-
dzenia o takim samym adresie nie sg dopuszczalne
jednoczesnie on-line.

Zmiany w tym parametrze zaczynajg obowigzywac po
ponownym uruchomieniu jednostki sterujgcej lub gdy popraw-
nos$¢ nowych ustawien zostanie sprawdzona za pomocg
parametru 58.06 Sterowanie komunikacjg (Od$wiez ustawie-
nia).

0...255

Adres wezta (dopuszczalne sg wartosci 1...247).

1=1

58.04

Szybkos¢ transmisji

Definiuje szybko$¢ transmisji facza magistrali komunikacyj-
nej.

Kiedy uzywana jest opcja Autowykrywanie, ustawienie parzy-
stosci magistrali musi by¢ znane i skonfigurowane w parame-
trze 58.05 Parzysto$é. Kiedy parametr 58.04 Szybkos$c¢
transmisji ma ustawiong warto$¢ Autowykrywanie, ustawienia
EFB nalezy od$wiezaé przy uzyciu parametru 58.06. Magi-
strala jest monitorowana przez okreslony czas, a wykryta
szybkos$¢ transmisji jest ustawiana jako wartos¢ tego parame-
tru.

Zmiany w tym parametrze zaczynajg obowigzywac po
ponownym uruchomieniu jednostki sterujgcej lub gdy popraw-
no$¢ nowych ustawien zostanie sprawdzona za pomocg
parametru 58.06 Sterowanie komunikacjg (Od$wiez ustawie-
nia).

Modbus:
19,2 kb/s

Autowykrywanie

Szybkos¢ transmisji jest wykrywana automatycznie.

4,8 kb/s

4,8 kbit/s.

9,6 kb/s

9,6 kbit/s.

19,2 kb/s

19,2 kbit/s.

38,4 kb/s

38,4 kbit/s.

57,6 kb/s

57,6 kbit/s.

76,8 kb/s

76,8 kbit/s.

ol M| W[N] O
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115,2 kb/s 115,2 kbit/s. 7
58.05  Parzystosc Okresla typ bitu parzystosci oraz liczbe bitéw stopu. 8 PARZY-
Zmiany w tym parametrze zaczynajg obowigzywaé po STOSC 1
ponownym uruchomieniu jednostki sterujgcej lub gdy popraw-
nos¢ nowych ustawien zostanie sprawdzona za pomocag
parametru 58.06 Sterowanie komunikacjg (Od$wiez ustawie-
nia).
8 BRAK 1 Osiem bitéw danych, brak bitu parzystosci, jeden bit stopu. 0
8 BRAK 2 Osiem bitéw danych, brak bitu parzystosci, dwa bity stopu. 1
8 PARZYSTOSC 1 | Osiem bitéw danych, bit parzystosci, jeden bit stopu. 2
8 | Osiem bitow danych, bit nieparzystosci, jeden bit stopu. 3
NIEPARZYSTOSC
1
58.06  Sterowanie Wprowadza zmiany ustawien EFB lub aktywuje tryb wyci- Wtgczone
komunikacja szony.
Wigczone Normalna praca. 0
Ods$wiez ustawienia | Od$wieza ustawienia (parametry 58.01...58.05, 1
58.14...58.17, 58.25, 58.28...58.34) i wprowadza zmiany
ustawien konfiguracji EFB. Zostaje automatycznie przywré-
cona wartos¢ Wigczone.
Tryb wyciszony Aktywuje tryb wyciszony (nie sg przekazywane komunikaty). |2

Tryb wyciszony mozna przerwaé, aktywujac wybor Odswiez
ustawienia tego parametru.
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58.07  Diagnostyka Wyswietla stan komunikacji EFB. -
komunikacji Ten parametr jest tylko do odczytu.
Nalezy zauwazy¢, ze nazwa jest widoczna tylko wtedy, gdy
wystepuje btad (wartosé bitu to 1).
Bit Nazwa Opis
0 Inicjalizacja nieudana |1 = Inicjalizacja EFB nieudana
1 Btad konf. adres. 1 = Adres wezta niedopuszczalny przez protokot
2 Tryb wyciszony 1 = Transmisja przemiennika czestotliwosci niedopuszczalna
0 = Transmisja przemiennika czestotliwos$ci dopuszczalna
3 Auto. szybkos$¢ trans. |1 = Automatyczne wykrywanie szybko$¢ transmisji jest w uzyciu
(zobacz parametr 58.04)
4 Btad okablowania 1 = Wykryto btedy (mozliwo$¢ zamiany kabli A/B)
5 Btad parzystosci 1 = Wykryto btad: sprawdz parametry 58.04 i 568.05
6 Btad szybkosci trans. |1 = Wykryto btad: sprawdz parametry 58.05 i 58.04
7 Brak akt. magistrali 1 = Odebrano 0 bajtéw podczas ostatnich 5 sekund
8 Brak pakietow 1 = Wykryto 0 pakietéw (adresowanych do dowolnego
urzadzenia) podczas ostatnich 5 sekund
9 Szum lub btad adres. |1 = Wykryto btedy (zaktécenia lub inne urzadzenie on-line z tym
samym adresem)
10 Utrata kom. 1 = Otrzymano 0 pakietéw zaadresowanych do przemiennika
czestotliwosci w ramach limitu czasu (58.716)
1 Utrata st. ster./w. zad. |1 = Brak stowa sterowania lub warto$ci zadanych w ramach
limitu czasu (58.16)
12 Nieaktywne
13 Protokot 1 Zarezerwowane
14 Protokot 2 Zarezerwowane
15 Btad wewnetrzny 1 = Wystapit blad wewnetrzny. Skontaktowac sie z lokalnym
przedstawicielem firmy ABB.
0000h...FFFFh Stan komunikacji EFB. 1=1
58.08  Odebrane pakiety | Wys$wietla liczbe prawidtowych pakietow zaadresowanych do | -
przemiennika czestotliwosci. Podczas normalnej pracy ta
liczba stale rosnie.
Mozna go zresetowac¢ w panelu sterowania, przytrzymujac
nacisniety przycisk Reset przez ponad 3 sekundy.
0...4294967295 Liczba odebranych pakietéw zaadresowanych do przemien- |1 =1
nika czestotliwosci.
58.09  Przestane pakiety | Wys$wietla liczbe prawidtowych pakietéw przestanych do -
przemiennika czestotliwosci. Podczas normalnej pracy ta
liczba stale rosnie.
Mozna go zresetowac¢ w panelu sterowania, przytrzymujac
nacisniety przycisk Reset przez ponad 3 sekundy.
0...4294967295 Liczba przestanych pakietéw. 1=1
58.10  Wszystkie pakiety | Wyswietla licznik prawidtowych pakietow zaadresowanych do | -
dowolnego urzgdzenia na magistrali. Podczas normalne;j
pracy ta liczba stale rosnie.
Mozna go zresetowa¢ w panelu sterowania, przytrzymujac
nacisniety przycisk Reset przez ponad 3 sekundy.
0...4294967295 Liczba wszystkich odebranych pakietow. 1=1
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58.11  Bledy UART

Wyswietla liczbe btedéw znakéw odebranych przez prze-
miennik czestotliwosci. Rosnacy licznik wskazuje na problem
konfiguracyjny w magistrali.

Mozna go zresetowac¢ w panelu sterowania, przytrzymujac
nacisniety przycisk Reset przez ponad 3 sekundy.

0...4294967295

Liczba btedéw UART.

58.12 Bledy CRC

Wyswietla liczbe pakietéw z bledami CRC odebranych przez
przemiennik czgstotliwosci. Rosnacy licznik wskazuje na
zaktécenia w magistrali.

Mozna go zresetowaé¢ w panelu sterowania, przytrzymujac
nacisniety przycisk Reset przez ponad 3 sekundy.

0...4294967295

Liczba btedéw CRC.

1=1

58.14  Reakcja na utrate
komunik.

Okresla sposdb, w jaki przemiennik czestotliwosci reaguje na
przerwe w komunikacji EFB.

Zmiany w tym parametrze zaczynajg obowigzywac¢ po
ponownym uruchomieniu jednostki sterujgcej lub gdy popraw-
nos$¢ nowych ustawien zostanie sprawdzona za pomocag
parametru 58.06 Sterowanie komunikacjg (Od$wiez ustawie-
nia).

Patrz réwniez parametry 58.15 Tryb utraty komunikacji i
58.16 Czas utraty komunikacji.

Bez dziatania

Bez dziatania

Bez dziatania (monitorowanie wytaczone).

Blad

Przemiennik czgstotliwo$ci monitoruje utrate komunikaciji,
gdy oczekiwany jest sygnat startu/stopu z EFB w aktywnej
lokalizacji sterowania.

Przemiennik czestotliwosci jest wytgczany awaryjnie z
powodu btedu 6681 Utrata komunikacji EFB, gdy sterowanie
w obecnie aktywnym miejscu sterowania jest oczekiwane z
EFB lub warto$é zadana jest otrzymywana z EFB, ale komu-
nikacja zostata utracona.

Ostatnia predkos¢

Przemiennik czgstotliwosci generuje ostrzezenie A7CE
Utrata komunikacji EFB i blokuje predko$¢ na poziomie, na
ktorym pracowat. Predko$¢ jest okreslana na podstawie aktu-
alnej predkosci przy uzyciu filtrowania dolnoprzepustowego
850 ms. Ma to miejsce wtedy, gdy jest oczekiwane sterowa-
nie lub warto$¢ zadana przy uzyciu EFB.

OSTRZEZENIE! Nalezy upewnié sie, ze mozna bez-

piecznie kontynuowaé prace w przypadku przerwy w

komunikaciji.

Bezpieczna w. zad.
predk.

Przemiennik czestotliwos$ci generuje ostrzezenie A7CE

Utrata komunikacji EFB i ustawia predko$¢ na warto$¢ okre-

$long parametrem 22.41 Bezpieczna w. zad. predk. (lub

28.41 Bezpieczna wart. zad. czest., jesli uzywana jest war-

to$¢ zadana czestotliwosci). Ma to miejsce wtedy, gdy jest

oczekiwane sterowanie lub warto$¢ zadana przy uzyciu EFB.
OSTRZEZENIE! Nalezy upewnié sie, ze mozna bez-
piecznie kontynuowaé prace w przypadku przerwy w
komunikaciji.

Zawsze btad

Przemiennik czgstotliwos$ci ciggle monitoruje utrate komuni-
kacji. Przemiennik czestotliwosci jest wytaczany awaryjnie z
powodu btedu 6681 Utrata komunikacji EFB. Dzieje sie tak,
nawet gdy przemiennik czestotliwos$ci dziata w lokalizacji ste-
rowania, gdzie nie jest uzywany start/stop EFB lub nie jest
stosowana warto$¢ zadana.
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Ostrzezenie

Przemiennik czgstotliwo$ci generuje ostrzezenie A7CE

Utrata komunikacji EFB. Ma to miejsce nawet wtedy, gdy ste-

rowanie przy uzyciu EFB nie jest oczekiwane.
OSTRZEZENIE! Nalezy upewni¢ sie, ze mozna bez-
piecznie kontynuowac prace w przypadku przerwy w
komunikacji.

5

58.15

Tryb utraty
komunikacji

Definiuje, ktére typy komunikatéw resetujg licznik przekrocze-
nia limitu czasu w celu wykrycia utraty komunikacji EFB.
Zmiany w tym parametrze zaczynajg obowigzywac po
ponownym uruchomieniu jednostki sterujgcej lub gdy popraw-
nos$¢ nowych ustawien zostanie sprawdzona za pomocg
parametru 58.06 Sterowanie komunikacjg (Od$wiez ustawie-
nia).

Patrz réwniez parametry 58.714 Reakcja na utrate komunik. i
58.16 Czas utraty komunikacji.

Dowolny
komunikat

Dowolny komunikat

Dowolny komunikat zaadresowany do przemiennika czestotli-
wosci resetuje limit czasu.

St. ster. / Zad1/
Zad2

Zapis stowa sterowania lub wartosci zadanej resetuje limit
czasu.

58.16

Czas utraty
komunikacji

Okresla limit czasu dla komunikacji EFB. Jesli przerwa w
komunikacji trwa diuzej niz limit czasu, podejmowane zostaje
dziatanie okreslone parametrem 58.14 Reakcja na utrate
komunik..

Zmiany w tym parametrze zaczynajg obowigzywaé po
ponownym uruchomieniu jednostki sterujacej lub gdy popraw-
no$¢ nowych ustawien zostanie sprawdzona za pomocg
parametru 58.06 Sterowanie komunikacjg (Od$wiez ustawie-
nia).

Zobacz réwniez parametr 58.15 Tryb utraty komunikacji.
Uwaga: Po wigczeniu zasilania wystepuje 30-sekundowe
opdznienie uruchomienia.

30,0s

0,0...6000,0 s

Limit czasu komunikacji EFB.

58.17

Opdznienie
transmisji

Definiuje minimalne op6znienie odpowiedzi oprdcz statego
opdznienia narzuconego protokotem.

Zmiany w tym parametrze zaczynajg obowigzywa¢ po
ponownym uruchomieniu jednostki sterujacej lub gdy popraw-
no$¢ nowych ustawien zostanie sprawdzona za pomocg
parametru 58.06 Sterowanie komunikacjg (Od$wiez ustawie-
nia).

0ms

0...65535 ms

Minimalne opdznienie odpowiedzi.

58.18

Stowo sterowania
EFB

Wyswietla niezmodyfikowane stowo sterowania przestane
przez sterownik Modbus do przemiennika czgstotliwosci. Do
celéw debugowania.

Ten parametr jest tylko do odczytu.

0000h...FFFFh

Stowo sterowania przesytane przez sterownik Modbus do
przemiennika czestotliwosci.

58.19

Stowo stanu EFB

Wyswietla niezmodyfikowane stowo sterowania w celu debu-
gowania.
Ten parametr jest tylko do odczytu.

0000h...FFFFh

Stowo sterowania przesytane przez przemiennik czgstotliwo-
$ci do sterownika Modbus.
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58.25  Profil sterowania Definiuje profil komunikacji uzywany przez protokét Modbus. | ABB Drives
Zmiany w tym parametrze zaczynajg obowigzywac¢ po
ponownym uruchomieniu jednostki sterujacej lub gdy popraw-
nos¢ nowych ustawien zostanie sprawdzona za pomocag
parametru 58.06 Sterowanie komunikacjg (Od$wiez ustawie-
nia).
Patrz sekcja Informacje o profilach sterowania na stronie 509.
ABB Drives Profil sterowania przemiennikami czestotliwosci ABB (z 16- 0
bitowym stowem sterujgcym)
Profil DCU Profil sterowania DCU (z 16- lub 32-bitowym stowem steruja- | 5
cym)
58.26  EFB: typ wartosci Okresla typ i skalowanie wartosci zadanej 1 przy uzyciu inter- | Predko$¢ lub
zadanej 1 fejsu wbudowanej magistrali komunikacyjne;j. czestotliwo$c
Skalowana warto$¢ zadana jest wyswietlana przez parametr
03.09 Wartosc zadana EFB 1.
Predkos$¢ lub Typ i skalowanie sg wybierane automatycznie zgodnie z 0
czestotliwo$é aktywnym trybem pracy w nastepujacy sposéb.
Tryb pracy - .
(patrz par. 19.01) Typ wartosci zadanej 1
Sterowanie predkoscia Predko$c¢
Sterowanie momentem Predko$c¢
Sterowanie czestotliwoscig Czestotliwosc¢
Transparentne Skalowanie nie jest stosowane. 1
Ogodlna Ogodlna warto$¢ zadana bez konkretnej jednostki. Skalowa- | 2
nie: 1=100.
Moment Warto$¢ zadana momentu. Skalowanie jest okre$lone przez | 3
parametr 46.03 Skalowanie momentu.
Predkosc¢ Wartos$¢ zadana predkosci. Skalowanie jest okreslone przez |4
parametr 46.01 Skalowanie predkosci.
Czestotliwosé Warto$¢ zadana czestotliwosci. Skalowanie jest okreslone 5
przez parametr 46.02 Skalowanie czestotliwosci.

58.27  EFB: typ warto$ci Okresla typ i skalowanie wartosci zadanej 2 odebranej przy | Moment

zadanej 2 uzyciu interfejsu wbudowanej magistrali komunikacyjne;j.
Skalowana warto$¢ zadana jest wyswietlana przez parametr
03.10 Wartos¢ zadana EFB 2.

58.28  Typ wart. aktualnej | Wybiera typ wartosci aktualnej 1. Predkosc¢ lub
1EFB czestotliwo$c
Predkos¢ lub Typ i skalowanie sg wybierane automatycznie zgodnie z 0
czestotliwosé aktywnym trybem pracy w nastepujgcy sposéb:

Tryb pracy
(patrz par. 19.017) Aktualny typ 1
Sterowanie predkoscia Predko$c¢
Sterowanie momentem Predko$c¢
Sterowanie czestotliwoscig Czestotliwosc
Transparentne Skalowanie nie jest stosowane. 1
Ogodlna Ogolna warto$¢ zadana bez konkretnej jednostki. Skalowa- | 2
nie: 1=100.
Moment Skalowanie jest okre$lone przez parametr 46.03 Skalowanie |3

momentu.
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Predkos¢

Skalowanie jest okreslone przez parametr 46.01 Skalowanie
predko$ci.

4

Czestotliwos¢

Skalowanie jest okreslone przez parametr 46.02 Skalowanie
czestotliwosci.

58.29

Typ wart. aktualnej
2EFB

Wybiera typ wartosci aktualnej 2.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 58.28 Typ wart.
aktualnej 1 EFB.

Transpa-
rentne

58.31

Zrédfo transp. w.
akt. 1 EFB

Okresla zrodto wartosci aktualnej 1, gdy parametr 58.28 Typ
wart. aktualnej 1 EFB ma ustawiong wartos$¢ Transparentne.

Nie wybrano

Nie wybrano

Brak.

0

Inny

Wybér zrodha (patrz Wyrazenia i skréty, str. 178).

58.32

Zrédio transp. w.
akt. 2 EFB

Okresla zrodto wartosci aktualnej 2, gdy parametr 58.29 Typ
wart. aktualnej 2 EFB jest ustawiony na warto$¢ Transpa-
rentne.

Nie wybrano

Nie wybrano

Brak.

0

Inny

Wybor zrodha (patrz Wyrazenia i skréty, str. 178).

58.33

Tryb adresowania

Definiuje mapowanie pomigdzy parametrami oraz przecho-
wujacymi je rejestrami w zakresie rejestrow Modbus
400101...465535.

Zmiany w tym parametrze zaczynajg obowigzywaé po
ponownym uruchomieniu jednostki sterujacej lub gdy popraw-
nos$¢ nowych ustawien zostanie sprawdzona za pomocg
parametru 58.06 Sterowanie komunikacjg (Od$wiez ustawie-
nia).

Tryb O

Tryb 0

Wartosci 16-bitowe (grupy 1...99, indeksy 1...99):

Adres rejestru = 400000 + 100 x grupa parametréw + indeks
parametru. Na przyktad parametr 22.80 bytby mapowany w
rejestrze w nastepujacy sposob: 400000 + 2200 + 80 =
402280.

Wartoéci 32-bitowe (grupy 1...99. indeksy 1...99):

Adres rejestru = 420000 + 200 x grupa parametrow +

2 x indeks parametru. Na przyktad parametr 22.80 bytby
mapowany w rejestrze w nastepujacy sposob: 420000 + 4400
+ 160 = 424560.

Tryb 1

Wartoéci 16-bitowe (grupy 1...255, indeksy 1...255):

Adres rejestru = 400000 + 256 x grupa parametréw + indeks
parametru. Na przyktad parametr 22.80 bytby mapowany w
rejestrze w nastgpujacy sposob: 400000 + 5632 + 80 =
405712.

Tryb 2

Wartosci 32-bitowe (grupy 1...127, indeksy 1...255):
Adres rejestru = 400000 + 512 x grupa parametrow +

2 x indeks parametru. Na przyktad parametr 22.80 bytby
mapowany w rejestrze w nastepujacy sposéb: 400000 +
11264 + 160 = 411424.
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58.34  Kolejnosc stow Wybiera kolejnos$¢, w jakiej przekazywane sg 16-bitowe reje- | NIS-WYS
stry 32-bitowych parametréw.

Dla kazdego rejestru pierwszy bajt zawiera bajt gérny, a drugi
bajt zawiera bajt dolny.
Zmiany w tym parametrze zaczynajg obowigzywac¢ po
ponownym uruchomieniu jednostki sterujacej lub gdy popraw-
nos$¢ nowych ustawien zostanie sprawdzona za pomoca
parametru 58.06 Sterowanie komunikacjg (Od$wiez ustawie-
nia).

WYS-NIS Pierwszy rejestr zawiera stowo gérne, a drugi bajt zawiera 0
stowo dolne.

NIS-WYS Pierwszy rejestr zawiera stowo dolne, a drugi bajt zawiera 1
stowo gorne.

58.101 Dane I/O 1 Definiuje adres w przemienniku czestotliwosci, ktérego uzywa | Stowo
magistrala nadrzedna Modbus podczas odczytu lub zapisu sterowania
pod adresem rejestru odpowiadajacym rejestrowi Modbus 1 16-bitowe
(400001).

Urzgdzenie nadrzedne definiuje typ danych (wejscie lub wyj-
$cie). Warto$¢ przekazywana jest w ramce Modbus sktadaja-
cej sie z dwoch stéw 16-bitowych. Jesli wartosc¢ jest 16-
bitowa, jest przekazywana w stowie LSW (najmniej znaczgce
stowo). Jesli wartos$¢ jest 32-bitowa, kolejny parametr jest
réwniez zarezerwowany dla niej i musi by¢ ustawiony na
Brak.
Brak Bez mapowania, rejestr jest zawsze réwny zero. 0
Stowo sterowania Profil ABB Drives: 16-bitowe stowo sterowania przemiennika | 1
16-bitowe czestotliwosci ABB; Profil DCU: dolne 16 bitéw stowa stero-
wania DCU
Wartos$¢ zadana 1 Warto$¢ zadana 1 (16 bity) 2
16-bitowa
Warto$¢ zadana 2 | Warto$¢ zadana 2 (16 bity) 3
16-bitowa
Stowo stanu 16- Profil ABB Drives: 16-bitowe stowo stanu przemiennika cze- |4
bitowe stotliwosci ABB; Profil DCU: dolne 16 bitow stowa stanu DCU
Wartos$¢ aktualna 1 | Warto$¢ aktualna 1 (16 bity) 5
16-bitowa
Wartos¢ aktualna 2 | Warto$¢ aktualna 2 (16 bity) 6
16-bitowa
Zarezerwowane 7...10
Stowo sterowania Stowo sterowania (32 bity) 1"
32-bitowe
Warto$¢ zadana 1 | Warto$¢ zadana 1 (32 bity) 12
32-bitowa
Warto$¢ zadana 2 | Warto$¢ zadana 2 (32 bity) 13
32-bitowa
Stowo stanu 32- Stowo stanu (32 bity) 14
bitowe
Warto$¢ aktualna 1 | Warto$¢ aktualna 1 (32 bity) 15
32-bitowa
Warto$¢ aktualna 2 | Warto$¢ aktualna 2 (32 bity) 16

32-bitowa

Zarezerwowane

17...20
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Stowo sterowania 2 | Profil ABB Drives: nieuzywany; Profil DCU: gérne 16 bitow 21
16-bitowe stowa sterowania DCU
Stowo stanu 2 16- | Profil ABB Drives: nieuzywany / zawsze zero; Profil DCU: 24
bitowe gorne 16 bitéw stowa stanu DCU
Zarezerwowane 25...30
Stowo sterowania Parametr 10.99 Sfowo sterowania RO/DIO. 31
RO/DIO
Magazyn danych Parametr 13.91 Magazyn danych AO1. 32
AO1
Magazyn danych Parametr 13.92 Magazyn danych AO2. 33
AO2
Zarezerwowane 34...39
Magazyn danych Parametr 40.91 Magazyn danych sprzgzenia zwrotnego. 40
sprzezenia
zwrotnego
Magazyn danych Parametr 40.92 Magazyn danych nastawy. 41
nastawy
Inny Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 178). -

58.102 Dane I/O 2 Definiuje adres w przemienniku czestotliwosci, do ktérego Wartos¢
uzyskuje dostep urzgdzenie nadrzedne na magistrali Modbus | zadana 1 16-
podczas odczytu lub zapisu pod adresem rejestru 400002. bitowa
Dostepne opcje zawiera opis parametru 58.7071 Dane I/O 1.

58.103 Dane I/O 3 Definiuje adres w przemienniku czestotliwosci, do ktérego Wartosc¢
uzyskuje dostep urzgdzenie nadrzgedne na magistrali Modbus | zadana 2 16-
podczas odczytu lub zapisu pod adresem rejestru 400003. bitowa

Dostepne opcje zawiera opis parametru 568.7071 Dane I/O 1.

58.104 Dane I/O 4

Definiuje adres w przemienniku czestotliwosci, do ktérego

Stowo stanu

uzyskuje dostep urzgdzenie nadrzgdne na magistrali Modbus | 716-bitowe
podczas odczytu lub zapisu pod adresem rejestru 400004.
Dostgpne opcje zawiera opis parametru 58.71071 Dane I/O 1.

58.105 Dane I/O 5 Definiuje adres w przemienniku czestotliwosci, do ktérego Warto$¢
uzyskuje dostep urzagdzenie nadrzedne na magistrali Modbus | aktualna 1
podczas odczytu lub zapisu pod adresem rejestru 400005. 16-bitowa
Dostepne opcje zawiera opis parametru 58.701 Dane I/O 1.

58.106 Dane I/O 6 Definiuje adres w przemienniku czestotliwosci, do ktérego Wartos¢
uzyskuje dostep urzgdzenie nadrzedne na magistrali Modbus | aktualna 2
podczas odczytu lub zapisu pod adresem rejestru 400006. 16-bitowa
Dostepne opcje zawiera opis parametru 58.707 Dane I/O 1.

58.107 Dane I/O7 Selektor parametru dla adresu rejestru Modbus 400007. Brak
Dostgpne opcje zawiera opis parametru 58.7101 Dane I/O 1.

58.114 Dane I/O 14 Selektor parametru dla adresu rejestru Modbus 400014. Brak

Dostepne opcje zawiera opis parametru 568.707 Dane I/O 1.

71 Zewnetrzny

Konfiguracja zewnetrznego PID.

regulator PID1 Patrz schematy tancucha sterowania na stronach 562 i 563.
71.01  Aktualna wart. Patrz parametr 40.01 PID procesu: akt.wart. wyj.. -
zewn. PID

71.02 Akt wart.
sprzezenia zwr.

Patrz parametr 40.02 PID procesu: akt.wart.sprz.zw..




396 Parametry

Nr Nazwal/wartos¢ Opis Dom/EkwM
K16
71.08  Aktualna wart. Patrz parametr 40.03 PID procesu: akt.wart.nastawy. -
nastawy
71.04  Aktualna wart. Patrz parametr 40.04 PID procesu: akt.wart.odchyl.. -
uchybu
71.06  Stowo stanu PID Wyswietla informacje o stanie regulacji zewnetrznego PID dla | -
procesu.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
Bit Nazwa Wart.
0 PID aktywny 1 = Regulacja PID dla procesu aktywna.
1 Zarezerwowane
2 Wyjscie 1 = Wyjscie regulatora PID procesu zablokowane. Bit jest ustawiony,
zablokowane jesli parametr 71.38 Aktywacja zamrozenia wyj. ma warto$¢
PRAWDA lub aktywna jest funkcja strefy nieczutosci (bit 9 jest
ustawiony).
3...6 Zarezerwowane
7 Wyijscie: gorny limit|1 = Wyjscie PID jest ograniczone przez parametr 71.37.
8 Wyijscie: dolny limit |1 = Wyjscie PID jest ograniczone przez parametr 71.36.
9 Strefa nieczutosci |1 = Strefa nieczutosci jest aktywna (patrz par. 771.39)
aktywna
10...11 |Zarezerwowane
12 Aktywna nastawa |1 = Aktywna nastawa wewnetrzna (patrz par. 71.16...71.23)
wewnetrzna
13...15 |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Stowo stanu regulacji PID dla procesu. 1=1
71.07  Tryb pracy Patrz parametr 40.07 Tryb pracy regulatora PID procesu. Wiyt.
regulatora PID
71.08  Zrédio sprzezenia Patrz parametr 40.08 Zest. 1: zrédto sprz. zwrt. 1. Al2, procent
zwr. 1
71.11  Czas filtru Patrz parametr 40.11 Zest. 1: czas filtru sprz. zwr.. 0,000 s
sprzezenia zwr.
71.14  Skalowanie Definiuje (razem z parametrem 71.15 Skalowanie wyjscia) 1500,00
nastawy ogolny wspotczynnik skalowania dla zewnetrznego tancucha
regulacji PID. Skalowanie mozna wykorzysta¢, gdy na przy-
ktad nastawa procesu jest wejsciem w Hz, a wyjscie regula-
tora PID jest uzywane jako warto$¢ obr./min w sterowaniu
predkoscig. W takim przypadku ten parametr moze by¢ usta-
wiony na 50, a parametr 77.15 na predko$¢é znamionowa sil-
nika przy 50 Hz.
W rezultacie otrzymywane jest wyjscie regulatora PID
[71.15], gdy odchylenie (nastawa - sprzgzenie zwrotne) =
[71.14]i[71.32] = 1.
Uwaga: Skalowanie opiera sie na wspétczynniku stosunku
pomiedzy parametrami 771.14 i 71.15. Na przyktad warto$ci
50 i 1500 powodujg takie samo skalowanie co 1 3.
-200000,00... Podstawa nastawy procesu. 1=1
200000,00
71.15  Skalowanie wyjscia | Patrz parametr 71.14 Skalowanie nastawy. 1500,00
-200000,00... Podstawa wyjscia regulatora PID procesu. 1=1
200000,00
71.16  Zrédfo nastawy 1 Patrz parametr 40.16 Zest. 1: zrédfo nastawy 1. Al1, procent
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71.19  Wybér 1 wewn. Patrz parametr 40.19 Zest. 1: wyboér wewn. nast. 1. Nie wybrano
nastawy
71.20  Wybér 2 wewn. Patrz parametr 40.20 Zest. 1: wybér wewn. nast. 2. Nie wybrano
nastawy
71.21  Wewnetrzna Patrz parametr 40.21 Zestaw 1: wewn. nastawa 1. 0,00 jedno-
nastawa 1 stek klienta
PID
71.22  Wewnetrzna Patrz parametr 40.22 Zestaw 1: wewn. nastawa 2. 0,00 jedno-
nastawa 2 stek klienta
PID
71.23  Wewnetrzna Patrz parametr 40.23 Zestaw 1: wewn. nastawa 3. 0,00 jedno-
nastawa 3 stek klienta
PID
71.26  Min. nastawy Patrz parametr 40.26 Zest. 1: min. nastawy. 0,00
71.27  Maks. nastawy Patrz parametr 40.27 Zest. 1: maks. nastawy. 200000,00
71.31  Odwrécenie uchybu | Patrz parametr 40.31 Zest. 1: odwr. rézniczk.. Bez odwro-
regul. cenia (W zad
- sp zwr)
71.32  Wzmocnienie Patrz parametr 40.32 Zest. 1: wzmocnienie. 1,00
71.33  Czas catkowania Patrz parametr 40.33 Zest. 1: czas catkowania. 60,0 s
71.34 Czas Patrz parametr 40.34 Zest. 1: czas rézniczk.. 0,000 s
rézniczkowania
71.35  Czas filtru Patrz parametr 40.35 Zest. 1: czas filtru rézniczk.. 0,0s
rézniczkowania
71.36  Min. wyjécie Patrz parametr 40.36 Zest. 1: min. wyjscie. -200000,00
71.37  Maks. wyjscie Patrz parametr 40.37 Zest. 1: maks. wyjscie. 200000,00
71.38  Aktywacja Patrz parametr 40.38 Zest. 1: blokow. wyj$cia wt.. Nie wybrano
zamrozenia wyj.
71.39  Zakres strefy Program sterujgcy poréwnuje warto$¢ bezwzgledng parame- | 0,0
nieczutosci tru 71.04 Aktualna wart. uchybu ze strefg nieczutos$ci zdefi-
niowang tym parametrem. Jesli warto$¢ bezwzgledna
znajduje sie w strefie nieczutosci dla okresu zdefiniowanego
parametrem 71.40 Opdznienie strefy nieczut., tryb strefy nie-
czutosci PID jest aktywowany i ustawiany jest bit 9 stowa
71.06 Stowo stanu PID dla parametru Strefa nieczuto$ci
aktywna. Nastepnie blokowane jest wyjscie PID i ustawiany
jest bit 2 stowa 71.06 Stowo stanu PID dla parametru Wyjscie
zablokowane.
Jesli warto$¢ bezwzgledna jest réwna lub wigksza niz strefa
nieczutosci, tryb strefy nieczutosci jest dezaktywowany.
0,0...200000,0 Zakres 1=
71.40  Opodznienie strefy Definiuje opodznienie strefy nieczutosci dla funkcji strefy nie- | 0,0's
nieczut. czuto$ci. Patrz parametr 71.39 Zakres strefy nieczutoSci.
0,0...3600,0 s Opodznienie 1=1s
71.58  Zwigksz Patrz parametr 40.58 Zest. 1: zwigksz bezpiecz.. Nie
zabezpieczenie
Brak Zapobieganie przed zwiekszeniem nie jest uzywane. 0
Limitowanie Warunek catkowania PID nie jest zwiekszany, jesli zostanie 1

osiggnieta maksymalna warto$¢ wyjécia PID. Ten parametr
ma zastosowanie do zestawu 1 PID.




398 Parametry

Nr Nazwal/wartos¢ Opis Dom/EkwM
K16

Min. lim. reg. PID Warunek catkowania PID procesu nie jest zwiekszany, gdy 2
wyjscie zewnetrznego PID osiggnie limit minimalny. W takiej
konfiguracji zewnetrzny PID jest uzywany jako zrédto PID
procesu.

Maks. lim. reg. PID | Warunek catkowania PID procesu nie jest zwiekszany, gdy 3
wyjscie zewnetrznego PID osiggnie limit maksymalny. W
takiej konfiguracji zewnetrzny PID jest uzywany jako zrédto
PID procesu.

Inny Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 178). -

71.59  Zmniejsz Patrz parametr 40.59 Zest. 1: zmniejsz bezpiecz.. Nie
zabezpieczenie

Brak Zapobieganie przed zmniejszeniem nie jest uzywane. 0

Limitowanie Warunek catkowania PID nie jest zmniejszany, jesli zostanie |1
osiggnieta maksymalna warto$¢ wyjscia PID. Ten parametr
ma zastosowanie do zestawu 1 PID.

Min. lim. reg. PID Warunek catkowania PID procesu nie jest zmniejszany, gdy |2
wyjécie zewnetrznego PID osiagnie limit minimalny. W takiej
konfiguracji zewnetrzny PID jest uzywany jako zrédto PID
procesu.

Maks. lim. reg. PID | Warunek catkowania PID procesu nie jest zmniejszany, gdy |3
wyjscie zewnetrznego PID osiagnie limit maksymalny. W
takiej konfiguracji zewnetrzny PID jest uzywany jako zrodto
PID procesu.

Inny Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 178). -

71.62  Akt. wart. nastawy | Patrz parametr 40.62 Wewn. akt. wart. nast. PID. -
wewn.

71.79  Jednostki Jednostka uzywana dla zewnetrznego PID. %
zewnetrznego

regulatora PID

Dostepne opcje zawiera opis parametru 40.79 Jednostki
zestawu 1.
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76 Konfiguracja PFC Parametry konfiguracji PFC (sterowanie pompg i wentylato-
rem) i autozmiany. Patrz takze sekcja Sterowanie pompg i
wentylatorem na stronie 132.
76.01  Stan PFC Wyswietla stan pracuje/zatrzymano silnikow PFC. PFC1, -
PFC2, PFC3, PFC4, PFC5 i PFC6 zawsze odpowiadajg silni-
kowi nr 1...6 systemu PFC. Jesli pomocniczy PFC 76.74
Autozmiana dodatkowe PFC ma ustawiong warto$¢ Tylko sil-
niki pomocnicze, PFC1 przedstawia silnik podtgczony do
przemiennika czestotliwosci, a PFC2 pierwszy silnik pomoc-
niczy (2. silnik w systemie). Jesli parametr 76.74 jest usta-
wiony na warto$¢ Wszystkie silniki, PFC1 jest pierwszym
silnikiem, a PFC2 drugim. Przemiennik czestotliwo$ci mozna
podtaczyé do dowolnego z tych silnikéw, w zaleznosci od
funkcji autozmiany.
Bit Nazwa Wart.
0 PFC 1 — pracuje 0 = Stop, 1 = Start
1 PFC 2 — pracuje 0 = Stop, 1 = Start
2 PFC 3 — pracuje 0 = Stop, 1 = Start
3 PFC 4 — pracuje 0 = Stop, 1 = Start
4 PFC 5 — pracuje 0 = Stop, 1 = Start
5 PFC 6 — pracuje 0 = Stop, 1 = Start
6...15 |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Stan wyj$¢ przekaznikowych PFC. 1=1
76.02  Stan systemu PFC | Wyswietla stan systemu PFC w formie tekstowej. Zapewnia | PFC —
szybki podglad systemu PFC, np. jesli parametr jest doda- wytgczono
wany do widoku gtéwnego panelu sterowania.
PFC — wytaczono | PFC (sterowanie pompg i wentylatorem) jest wigczone. 0
PFC — wiaczono PFC jest wigczone, ale nie uruchomione.
(nie uruchomiono)
SPFC — wigczono | SPFC (migkkie sterowanie pompg i wentylatorem) jest wig- 2
(nie uruchomiono) | czone, ale nie uruchomione.
Pracuje z VSD Przemiennik czgstotliwosci steruje jednym silnikiem 100
pompy/wentylatora, nie sg uzywane silniki pomocnicze.
Pracuje zVSD + 1 | Uzywany jest jeden silnik pomocniczy. 101
urz. pomoc.
Pracuje zVSD + 2 | Uzywane sa dwa silniki pomocnicze. 102
urz. pomoc.
Pracuje zVSD + 3 | Uzywane s3 trzy silniki pomocnicze. 103
urz. pomoc.
Pracuje zVSD +4 | Uzywane sg cztery silniki pomocnicze. 104
urz. pomoc.
Pracuje zVSD + 5 | Uzywanych jest pie¢ silnikéw pomocniczych. 105
urz. pomoc.
Uruchamianie urz. | Trwa uruchamianie silnika pomocniczego 1. 200
pomoc. 1
Uruchamianie urz. | Trwa uruchamianie silnika pomocniczego 2. 201

pomoc. 2




400 Parametry

Nr Nazwal/wartos¢ Opis Dom/EkwM
K16
Uruchamianie Trwa uruchamianie silnika pomocniczego 3. 202
urzadzenia
pomocniczego3
Uruchamianie urz. | Trwa uruchamianie silnika pomocniczego 4. 203
pomoc. 4
Uruchamianie urz. | Trwa uruchamianie silnika pomocniczego 5. 204
pomoc. 1
Zatrzymywanie urz. | Trwa zatrzymywanie silnika pomocniczego 1. 300
pomoc. 1
Zatrzymywanie urz. | Trwa zatrzymywanie silnika pomocniczego 2. 301
pomoc. 2
Zatrzymywanie urz. | Trwa zatrzymywanie silnika pomocniczego 3. 302
pomoc.3
Zatrzymywanie urz. | Trwa zatrzymywanie silnika pomocniczego 4. 303
pomoc. 4
Zatrzymywanie urz. | Trwa zatrzymywanie silnika pomocniczego 5. 304
pomoc. 5
Zmiana Zmiana automatyczna, tzn. automatyczne zmienianie kolej- | 400
automatyczna nosci uruchamiania, jest aktywna.
aktywna
Brak silnikéw Nie ma zadnych dostepnych silnikéw zewnetrznych do uru- 500
zewnetrznych do chomienia, tzn. wszystkie silniki juz pracuja badz silnik jest
uruchomienia niedostepny ze wzgledu na konserwacje.
By-pass kontroli Pompy z bezposrednim potgczeniem sg automatycznie uru- | 600
aktywny chamiane i zatrzymywane.
PID: tryb us$pienia Tryb us$pienia PID jest w uzyciu i mozliwe jest zatrzymanie 800
pompy w przypadku niskiego zapotrzebowania.
PID: wzmocnienie | Tryb uspienia PID z wydtuzonym czasem us$pienia jest w uzy- | 801
uspienia ciu i mozliwe jest zatrzymanie pompy w przypadku niskiego
zapotrzebowania.
Nieprawidtowa Konfiguracja PFC jest nieprawidtowa. 4
konfiguracja
PFC nieaktywne Sterowanie PFC jest nieaktywne, poniewaz przemiennik cze- | 5
(ster. lokalne) stotliwosci jest sterowany lokalnie.
PFC nieaktywne Sterowanie PFC jest nieaktywne ze wzgledu na nieprawi- 6
(nieprawidiowy tryb | dlowy tryb pracy.
pracy)
Blokada silnika Silnik podtgczony do przemiennika czestotliwosci jest zablo- |7
przem. czest. kowany (niedostepny). Wygenerowano ostrzezenie D503
Blokada silnika PFC sterowanego przez VSD (str. 485).
Blokada wszystkich | Wszystkie silniki sg zablokowane (niedostepne). Wygenero- | 8
silnikéw wano ostrzezenie D502 Blokada wszystkich silnikow
(str. 485).
PFC nieaktywne Sterowanie PFC jest nieaktywne, poniewaz uzywane jest 9

(Zew1 aktywne)

zewnetrzne miejsce sterowania ZEW1. Sterowanie PFC jest
obstugiwane tylko w miejscu ZEW2.
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76.11  Stan pomp./went. 1 | Wyswietla stan pompy 1. -
Bit Nazwa Wart.
0 Stan gotowosci 0 = Falsz, 1 = Prawda
1 Zarezerwowane
2 Praca |0 = Fatsz, 1 = Prawda
3.4 Zarezerwowane
5 Sterowanie przez PFC |0 = Falsz, 1 = Prawda
6...10 |Zarezerwowane
11 Blokada [0 = Falsz, 1= Prawda
12...15 |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Stan pompy 1. 1=1
76.12  Stan pomp./went. 2 | Patrz parametr 76.11 Stan pomp./went. 1. -
76.13  Stan pomp./went. 3 | Patrz parametr 76.11 Stan pomp./went. 1. -
76.14  Stan pomp./went. 4 | Patrz parametr 76.11 Stan pomp./went. 1. -
76.15  Stan pomp./went. 5 | Patrz parametr 76.11 Stan pomp./went. 1. -
76.16  Stan pomp./went. 6 | Patrz parametr 76.11 Stan pomp./went. 1. -
76.21  Konfiguracja PFC Wybiera tryb sterowania wieloma pompami/wentylatorami Wiyt.
(PFC).
Wyt PFC — wytaczono. 0
Zarezerwowane 1
PFC PFC — witgczono. Przemiennik czestotliwosci steruje jedno- | 2
czesnie jedng pompg. Pozostate pompy sg pompami z bez-
posrednim potaczeniem, ktére sg uruchamiane i
zatrzymywane za pomocg uktadu logicznego przemiennika
czestotliwosci.
Warto$¢ zadana czestotliwosci (grupa 28 taricuch w. zad.
czestotliwosci) lub predkosci (grupa 22 Wybér wart. zadanej
predko$ci) musi by¢ zdefiniowana jako PID, aby funkcja PFC
dziatata prawidtowo.
SPFC SPFC wigczone. Patrz sekcja Migkkie sterowanie pompg i 3
wentylatorem (SPFC) na str. 133.
76.25  Liczba silnikéw Catkowita liczba silnikéw uzywanych w zastosowaniu, tgcznie | 1
z silnikiem podtgczonym bezposrednio do przemiennika cze-
stotliwosci.
1...6 Liczba silnikow. 1=1
76.26  Minimalna Minimalna liczba silnikow dziatajgcych jednoczesnie. 1
dopuszczalna
liczba silnikow
0...6 Minimalna liczba silnikow. 1=1
76.27  Maksymalna Maksymalna liczba silnikéw dziatajgcych jednoczes$nie. 1
dopuszczalna
liczba silnikow
1...6 Maksymalna liczba silnikow. 1=1
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76.30  Predkosc startu 1 Definiuje punkt startowy dla pierwszego silnika pomocni- Wektorowe:
czego. Gdy predkos¢ silnika lub czestotliwosé (zdefiniowana | 1300 obr./min;
przez warto$¢ wyjsciowa regulatora PID) przekracza limit skalarne
zdefiniowany tym parametrem, uruchamiany jest nowy silnik | 48 Hz; 58 Hz
pomocniczy. (95.20 b0)
Aby unikng¢ przypadkowego uruchamiania drugiego dodat-
kowego silnika, predkos¢ silnika zmiennej predkosci powinna
by¢ wyzsza niz predkos$c¢ startu dla okresu zdefiniowanego w
parametrze 76.55 Opdznienie startu. Jesli predko$¢ spada
ponizej predkosci startu, silnik pomocniczy nie jest urucha-
miany.
Aby utrzyma¢ warunki procesu podczas startu drugiego sil-
nika pomocniczego, mozna zdefiniowac¢ czas trzymania pred-
kos$ci za pomoca parametru 76.57 Trzymanie predkosci wt..
Okreslone typy pomp nie zapewniajg znacznego przeptywu
przy niskich czestotliwosciach. Czasu trzymania predkosci
mozna uzy¢ do skompensowania czasu wymaganego do
przyspieszenia drugiego silnika pomocniczego do predkosci,
przy ktérej generuje przeptyw. Uruchomienie drugiego silnika
pomocniczego nie jest przerywane, jesli predkos$¢ pierwszego
silnika pomocniczego spada.
Warto$¢ zadana .. 7655
— -
A
76.57
Maks.
predkosc
76.30
76.41
Min. predko$é
Czas
3t We ﬁ ) .
g g WYL Zwigkszenie
a3 Start przeptywu
82 We
g Zmniejszenie
g Wyt LA przeptywu
Stop
0... Predkos$é/czestotliwose. 1=
32767 obr./min / Hz 1 jednostka
76.31  Predkosc startu 2 Definiuje predkos$¢ poczatkowg (Hz / obr./min) dla drugiego Wektorowe:
silnika pomocniczego. Patrz parametr 76.31 Predko$c¢ startu | 1300 obr./min;
1. skalarne
48 Hz; 58 Hz
(95.20 b0)
76.32  Predko$c startu 3 Definiuje predkos$¢ poczatkowg (Hz / obr./min) dla trzeciego | Wektorowe:
silnika pomocniczego. Patrz parametr 76.31 Predko$¢ startu | 1300 obr./min;
1. skalarne
48 Hz; 58 Hz

(95.20 b0)
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76.33  Predkosc startu 4 Definiuje predko$¢ poczatkowg (Hz lub obr./min) dla czwar- | Wektorowe:
tego silnika pomocniczego. Patrz parametr 76.31 Predko$¢ 1300 obr./min;
startu 1. skalarne
48 Hz; 58 Hz
(95.20 b0)
76.34  Predkosc startu 5 Definiuje predkos$¢ poczatkowg (Hz lub obr./min) dla pigtego | Wektorowe:
silnika pomocniczego. Patrz parametr 76.31 Predko$c¢ startu | 1300 obr./min;
1. skalarne
48 Hz; 58 Hz
(95.20 b0)
76.41  Predkosc Definiuje predko$¢ zatrzymania (Hz / obr./min) dla pierw- Wektorowe:
zatrzymania 1 szego silnika pomocniczego. Kiedy predkosc¢ (zdefiniowana | 800 obr./min;
przez warto$¢ wyjsciowg regulatora PID) silnika podtgczo- skalarne
nego bezposrednio do przemiennika czgstotliwosci spada 25 Hz; 30 Hz
ponizej tej warto$ci i dziata jeden silnik pomocniczy, urucha- | (95.20 b0)
miane jest opdznienie zatrzymania zdefiniowane parametrem
76.56 Opoznienie zatrzymania. Jesli predkos¢ jest stata na
tym samym poziomie lub nizszym, gdy uptywa opdznienie
zatrzymania, pierwszy silnik pomocniczy zatrzymuje sie.
Predkos$¢ dziatania silnika jest zwigkszana o [Predkos¢ startu
1 - Predko$c¢ zatrzymania 1] po zatrzymaniu silnika pomocni-
czego.
0... Predkos$é¢/czestotliwosé 1=
32767 obr./min / Hz 1 jednostka
76.42  Predkosc Definiuje predko$¢ zatrzymania (Hz / obr./min) dla drugiego | Wektorowe:
zatrzymania 2 silnika pomocniczego. Patrz parametr 76.31 Predko$c¢ zatrzy- | 800 obr./min;
mania 1. skalarne
25 Hz; 30 Hz
(95.20 b0)
76.43  Predkosc Definiuje predko$¢ zatrzymania (Hz / obr./min) dla trzeciego | Wektorowe:
zatrzymania 3 silnika pomocniczego. Patrz parametr 76.31 Predko$c zatrzy- | 800 obr./min;
mania 1. skalarne
25 Hz; 30 Hz
(95.20 b0)
76.44  Predkosc Definiuje predko$¢ zatrzymania (Hz lub obr./min) dla czwar- | Wektorowe:
zatrzymania 4 tego silnika pomocniczego. Patrz parametr 76.31 Predko$¢ 800 obr./min;
zatrzymania 1. skalarne
25 Hz; 30 Hz
(95.20 b0)
76.45  Predkosc Definiuje predkos$¢ zatrzymania (Hz lub obr./min) dla pigtego | Wektorowe:
zatrzymania 5 silnika pomocniczego. Patrz parametr 76.31 Predko$c¢ zatrzy- | 800 obr./min;
mania 1. skalarne
25 Hz; 30 Hz
(95.20 b0)
76.55  Opobznienie startu Definiuje op6znienie wigczenia dla silnikéw pomocniczych. 10,00 s
Patrz parametr 76.31 Predko$c¢ startu 1.
0,00...12600,00 s Czas op0znienia. 1=1s
76.56  Opoznienie Definiuje opdznienie wylgczenia dla silnikéw pomocniczych. | 10,00 s
zatrzymania Patrz parametr 76.31 Predko$¢ zatrzymania 1.
0,00...12600,00 s Czas op6znienia. 1=1s
76.57  Trzymanie Czas trzymania wigczania silnika pomocniczego. Patrz para- | 0,00 s
predko$ci wt. metr 76.31 Predko$c¢ startu 1.
0,00...1000,00 s Czas. 1=1s
76.58  Trzymanie Czas trzymania wytgczania silnika pomocniczego. Patrz 0,00s

predkosci wyt.

parametr 76.31 Predko$¢ zatrzymania 1.
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0,00...1000,00 s

Czas.

1=1s

76.59

Opobznienie
stycznika PFC

Opo6znienie uruchomienia silnika, ktory jest sterowany bezpo-
$rednio przez przemiennik czestotliwosci. Nie wplywa to na
uruchamianie silnikéw pomocniczych.

OSTRZEZENIE! Zawsze nalezy ustawié¢ opéznienie,

jesli silniki s wyposazone w rozrusznik gwiazda-tréj-

kat. Op6znienie musi by¢ diuzsze niz ustawienie
czasu rozrusznika. Po wigczeniu silnika przez wyjscie prze-
kaznikowe przemiennika czestotliwosci musi by¢ dostepny
wystarczajgcy czas, aby rozrusznik gwiazda-tréjkat przetg-
czyt sig na gwiazde, a nastepnie na tréjkat przed podigcze-
niem silnika do przemiennika czestotliwosci.

0,50 s

0,20...600,00 s

Czas opodznienia.

1=1s

76.60

Czas
przyspieszenia
rampy PFC

Definiuje czas przyspieszania dla kompensacji predkosci sil-
nika przemiennika czestotliwosci, gdy silnik pomocniczy jest
zatrzymany. Ten czas rampy jest rowniez uzywany dla silnika
przemiennika czestotliwosci do przyspieszenia po wystgpie-
niu autozmiany.

Definiuje czas przyspieszania, jesli najnowsza warto$é
zadana otrzymana przez przemiennik czgstotliwosci jest wyz-
sza niz poprzednia warto$¢ zadana. Ten parametr jest uzy-
wany takze do przyspieszania pompy, gdy dziata pompa
pomocnicza.

Parametr ustawia czas przyrostu rampy w sekundach od zera
do maksymalnej czestotliwosci (a nie od poprzedniej warto$ci
zadanej do nowej wartosci zadanej).

1,00s

0,00...1800,00 s

Czas.

1=1s

76.61

Czas zwalniania
rampy PFC

Definiuje czas zwalniania dla kompensacji predkosci silnika
przemiennika czestotliwosci, gdy silnik pomocniczy jest uru-
chomiony. Ten czas rampy jest rowniez uzywany dla silnika
przemiennika czestotliwosci do zwalniania po wystgpieniu
autozmiany.

Definiuje czas zwalniania, jesli najnowsza warto$¢ zadana
otrzymana przez przemiennik czestotliwosci jest nizsza niz
poprzednia warto$¢ zadana. Ten parametr jest uzywany takze
do zwalniania pompy, gdy dziata pompa pomocnicza.
Parametr ustawia czas spadku rampy w sekundach od mak-
symalnej czestotliwosci do zera (a nie od poprzedniej warto-
$ci zadanej do nowej wartosci zadanej).

1,00s

0,00...1800,00 s

Czas.

1=1s

76.70

Autozmiana PFC

Definiuje sposéb wyzwalania autozmiany.

We wszystkich przypadkach z wyjatkiem Réwnomierne zuzy-
cie kolejnos¢ uruchamiania jest przesuwana o jeden krok do
przodu za kazdym razem, gdy wystapi autozmiana. Jesli
kolejno$¢ uruchamiania to poczatkowo 1-2-3-4, po pierwszej
autozmianie bedzie to 2-3-4-1 itd.

Dla Réwnomierne zuzycie kolejno$¢ uruchamiania jest okre-
$lona tak, aby czasy uruchamiania wszystkich silnikéw pozo-
staty w zdefiniowanym limicie.

Uwaga: Autozmiana wystepuje tylko wtedy, gdy predko$¢
przemiennika czestotliwosci jest nizsza od predkosci zdefinio-
wanej w parametrze 76.73 Poziom autozmiany.

Patrz takze sekcja Autozmiana na stronie 133.

Nie wybrano

Nie wybrano

Autozmiana wytgczona.

Wybrano

Zbocze narastajgce uruchamia autozmiane, jesli spetnione sa
warunki autozmiany.
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DI1 Autozmiana wyzwalana zboczem narastajgcym wejscia 2
cyfrowego DI1 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 0).
DI2 Autozmiana wyzwalana zboczem narastajgcym wejscia 3
cyfrowego DI2 (710.02 Stan DI po opdznieniach, bit 1).
DI3 Autozmiana wyzwalana zboczem narastajgcym wejscia 4
cyfrowego DI3 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 2).
Dl4 Autozmiana wyzwalana zboczem narastajgcym wejscia 5
cyfrowego D14 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3).
DI5 Autozmiana wyzwalana zboczem narastajgcym wejscia 6
cyfrowego DI5 (710.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4).
DI6 Autozmiana wyzwalana zboczem narastajgcym wejscia 7
cyfrowego DI6 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 5).
Funkcja czasowa 1 | Autozmiana wyzwalana funkcjg czasowa 1 (bit O parametru | 8
34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317).
Funkcja czasowa 2 | Autozmiana wyzwalana funkcjg czasowa 2 (bit 1 parametru |9
34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317).
Funkcja czasowa 3 | Autozmiana wyzwalana funkcjg czasowa 3 (bit 2 parametru 10
34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317).
Staty odstep Autozmiana jest wykonywana po uptywie odstepu czasowego | 11
czasowy okreslonego w parametrze 76.71 Odstep autozmiany PFC.
Zatrzymaj Autozmiana jest wykonywana, gdy wszystkie silniki sg zatrzy- | 12
wszystkie mane.
Funkcja uspienia PID (parametry 40.43 Zest. 1: poziom
uspienia...40.48 Zest. 1: opdzn. przebudz.) musi by¢ uzy-
wana do zatrzymania przemiennika czestotliwos$ci, gdy zapo-
trzebowanie procesowe jest niskie.
Réwnomierne Czas dziatania silnikdw jest rownowazony przez przemiennik | 13
zuzycie czestotliwosci. Kiedy réznica w czasie dziatania pomiedzy sil-
nikami z najmniejszg i najwieksza liczbg godzin dziatania
przekracza czas zdefiniowany parametrem 76.72 Maksy-
malna asymetria zuzycia, wystepuje autozmiana.
Godziny dziatania silnikéw mozna znalez¢ w grupie 77 Moni-
torowanie i konserwacja PFC.
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 178). -
76.71  Odstep autozmiany | Okre$la odstep czasu, ktdry jest uzywany w ustawieniu Stafy | 1,00 h
PFC odstep czasowy parametru 76.70 Autozmiana PFC.
0,00... Czas. 1=1h
42949672,95 h
76.72  Maksymalna Okresla maksymalng asymetrie zuzycia lub réznice pomigdzy | 10,00 h
asymetria zuzycia | czasem dziatania silnikéw uzywang przez ustawienie Réwno-
mierne zuzycie parametru 76.70 Autozmiana PFC.
0,00... Czas. 1=1h
1000000,00 h
76.73  Poziom autozmiany | Gérny limit predkosci wystgpienia autozmiany. Autozmiana 100,0%

wystepuje, gdy:

+ warunek zdefiniowany w 76.70 Autozmiana PFC jest spet-
niony i

» predkos$¢ silnika przemiennika czestotliwosci 01.03 Pred-
kosc¢ silnika % jest nizsza niz limit predkosci zdefiniowany
w tym parametrze.

Uwaga: Kiedy wartos¢ jest wybrana jako 0%, ta kontrola

limitu predkosci jest wytgczona.
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0,0...300,0% Predkos$¢/czestotliwos$é jako procent predkosci lub czestotli- | 1=1%
wosci znamionowej silnika przemiennika czgstotliwosci.

76.74  Autozmiana Wybiera, czy w funkcji autozmiany uwzgledniane sa tylko sil- | Tylko silniki
dodatkowe PFC niki pomocnicze, czy wszystkie silniki. pomocnicze
Wszystkie silniki Wszystkie silniki, tgcznie z silnikiem podtaczonym do prze- 0

miennika czestotliwosci biorg udziat w autozmianie. Uktad
logiczny autozmiany podtgczy przemiennik czestotliwosci do
kazdego z silnikéw zgodnie z ustawieniem parametru 76.70
Autozmiana PFC.
Uwaga: Pierwszy silnik (PFC1) wymaga réwniez potgczen
stycznika sprzetowego i silnik PFC1 musi by¢ zdefiniowany w
jednym z parametrow zrédfa wyjscia przekaznikowego.
Tylko silniki Funkcja autozmiany wptywa tylko na silniki pomocnicze 1
pomocnicze (potaczone bezposrednio).
Uwaga: PFC1 dotyczy silnika, ktéry jest podtgczony do prze-
miennika czestotliwos$ci i nie moze byé wybrany w zadnym
parametrze zrédta wyjscia przekaznikowego. Rotacja dotyczy
tylko kolejnosci uruchamiania silnikdw pomocniczych.
76.81  Blokada PFC 1 Definiuje, czy mozna uruchomic¢ silnik PFC 1. Nie mozna uru- | Dostepny.
chomi¢ zablokowanego silnika PFC. Silnik PFC
0 = Zablokowany (niedostepny), 1 = Dostepny. jest dostepny
Zablokowany. Silnik | Silnik PFC jest zablokowany i nie jest dostepny. 0
PFC nie jest
uzywany
Dostegpny. Silnik Silnik PFC jest dostepny. 1
PFC jest dostgpny
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opéznieniach, bit 2). |4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejécie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 5). | 7
Funkcja czasowa 1 | Bit 0 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 8
Funkcja czasowa 2 | Bit 1 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 9
Funkcja czasowa 3 | Bit 2 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 10
Inny [bit] Wybor zrodta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 178). -
76.82  Blokada PFC 2 Patrz parametr 76.81 Blokada PFC 1. Dostepny.
Silnik PFC
Jest dostepny
76.83  Blokada PFC 3 Patrz parametr 76.81 Blokada PFC 1. Dostepny.
Silnik PFC
Jest dostepny
76.84  Blokada PFC 4 Patrz parametr 76.81 Blokada PFC 1. Dostepny.
Silnik PFC
Jest dostepny
76.85 Blokada PFC 5 Patrz parametr 76.81 Blokada PFC 1. Dostepny.
Silnik PFC
Jest dostepny
76.86  Blokada PFC 6 Patrz parametr 76.81 Blokada PFC 1. Dostepny.
Silnik PFC

Jest dostepny
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76.95  Sterowanie by- Definiuje, czy pompy z bezposrednim potgczeniem sg auto- | Wyfgcz
passem regulatora | matycznie uruchamiane i zatrzymywane.
Tego ustawienia mozna uzywac¢ w aplikacjach z niewielkg
liczbg czujnikéw i niskimi wymaganiami dotyczgcymi doktad-
nosci.
Wylacz Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 1). |0
Wigczone Wejscie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 2). |1
Inny [bit] Wybér zrddta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 178). -
77 Monitorowanie i Parametry konfiguracji PFC (sterowanie pompg i wentylato-
konserwacja PFC rem) i monitorowania.
77.10  Zmiana czasu Pozwala na zresetowanie lub dowolne ustawienie parame- Gotowe
pracy PFC tréw 77.11 Czas pracy pomp./went. 1...77.14 Czas pracy
pomp./went. 4.
Gotowe Parametr automatycznie powraca do tej wartosci. 0
Ustaw dowolny Aktywuje ustawienie parametréw 77.11 Czas pracy 1
czas pracy PFC pomp./went. 1...77.14 Czas pracy pomp./went. 4 na dowolng
warto$¢.
Resetuj czas pracy | Resetuje parametry 77.11 Czas pracy pomp./went. 1. 2
PFC 1
Resetuj czas pracy | Resetuje parametry 77.12 Czas pracy pomp./went. 2. 3
PFC 2
Resetuj czas pracy | Resetuje parametry 77.13 Czas pracy pomp./went. 3. 4
PFC 3
Resetuj czas pracy | Resetuje parametry 77.14 Czas pracy pomp./went. 4. 5
PFC 4
Resetuj czas pracy | Resetuje parametry 77.15 Czas pracy pomp./went. 5. 6
PFC 5
Resetuj czas pracy | Resetuje parametry 77.16 Czas pracy pomp./went. 6. 7
PFC 6
77.11  Czas pracy Licznik czasu dziatania pompy/wentylatora 1. Mozna zreseto- | 0,00 h
pomp./went. 1 wacé za pomocg parametru 77.10 Czas pracy pomp./went. 1.
0,00... Czas 1=1h
42949672,95 h
77.12  Czas pracy Patrz parametr 77.11 Czas pracy pomp./went. 1. 0,00 h
pomp./went. 2
77.13  Czas pracy Patrz parametr 77.11 Czas pracy pomp./went. 1. 0,00 h
pomp./went. 3
77.14  Czas pracy Patrz parametr 77.11 Czas pracy pomp./went. 1. 0,00 h
pomp./went. 4
77.15  Czas pracy Patrz parametr 77.11 Czas pracy pomp./went. 1. 0,00 h
pomp./went. 5
77.16  Czas pracy Patrz parametr 77.11 Czas pracy pomp./went. 1. 0,00 h

pomp./went. 6




408 Parametry

Nr

Nazwal/wartos¢

Opis

Dom/EkwM
K16

95 Konfiguracja HW

Rézne ustawienia zwigzane ze sprzgtem.

95.01

Napiecie zasilania

Wybiera zakres napigcia zasilania. Ten parametr jest uzy-
wany przez przemiennik czegstotliwosci, aby okresli¢ napiecie
znamionowe sieci zasilajgcej. Parametr wptywa réwniez na
prad znamionowy i funkcje sterowania napieciem pradu sta-
tego przemiennika czestotliwosci (limity wyzwalania i aktywa-
cji czopera hamowania).

OSTRZEZENIE! Nieprawidtowe ustawienie moze
A spowodowac niekontrolowane przyspieszenie silnika

lub przecigzenie czopera badz rezystora hamowania.
Uwaga: Ponizsze opcje zalezg od elementéw sprzgtowych
przemiennika czestotliwosci. Jesli dla przemiennika czestotli-
wosci prawidtowy jest tylko jeden zakres napigcia, jest on
wybierany domysinie.

Automatycz-
nie / nie
wybrano

Automatycznie / nie
wybrano

Nie wybrano zakresu napigcia. Przemiennik czestotliwosci
nie rozpocznie modulacji przed wyborem zakresu, chyba ze
parametr 95.02 Adaptacyjne limity napiecia ma warto$¢
Wigcz. W takiej sytuacji przemiennik czestotliwosci samo-
dzielnie szacuje napiecie zasilania.

380...415V

380...415V

95.02

Adaptacyjne limity
napiecia

Aktywuje limity napigcia adaptacyjnego.

Limity napigcia adaptacyjnego moga by¢ uzywane na przy-
ktad jesli modut zasilajgcy IGBT jest uzywany do podniesienia
poziomu napiecia DC. Jesli komunikacja pomiedzy inwerte-
rem i modutem zasilajgcym IGBT jest aktywna, limity napiecia
sg powigzane z warto$cig zadang napiecia DC z modutem
zasilajgcym IGBT. W przeciwnym razie limity sg obliczane na
podstawie zmierzonego napigcia DC na koniec sekwencji
wstepnego fadowania.

Ta funkcja jest réwniez przydatna, jesli napiecie zasilania AC
jest wysokie, poniewaz poziomy ostrzezenia sg odpowiednio
zwiekszane.

Wigcz

Wytacz

Wytgczone limity napigcia adaptacyjnego.

Wiacz

Wiaczone limity napigcia adaptacyjnego.

95.03

Szacowane
napiecie zasilania
AC

Napiecie zasilania AC szacowane za pomocg obliczen.
Oszacowanie jest wykonywane za kazdym razem, gdy wia-
czane jest zasilanie przemiennika czestotliwosci i opiera sie
na predkosci wzrostu poziomu napigcia szyny DC, gdy prze-
miennik czestotliwosci zasila szyne DC.

0...65535V

Napigcie.

10=1V

95.04

Zasilanie karty
sterowania

Okresla sposdb, w jaki zasilana jest jednostka sterujgca prze-
miennika czestotliwosci.

Wewnetrzne
24V

Wewnetrzne 24 V

Jednostka sterujgca przemiennika czestotliwosci jest zasi-
lana z jednostki zasilajgcej przemiennika czestotliwosci, do
ktorej jest podtgczona.

0

Zewnetrzne 24 V

Jednostka sterujgca przemiennika czestotliwosci jest zasi-
lana z zewnetrznego zrédta zasilania.
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95.15  Specjalne Zawiera ustawienia dotyczace sprzetu, ktére mozna wigcza¢i | 0b0000
ustawienia HW wylgczaé, przetgczajgc okreslone bity.
Uwaga:
* Instalacja sprzetu okreslonego przez ten parametr moze
wymagac obnizenia wartosci znamionowych wyjscia prze-
miennika czestotliwosci lub ustawienia innych ograniczen.
Wiecej informacji zawiera podrgcznik uzytkownika prze-
miennika czestotliwosci.
Bit Nazwa Informacja
0 Zarezerwowane
1 Filtr sinusoidalny |1 = Filtr sinusoidalny ABB jest potaczony z wyj$ciem przemiennika
ABB czestotliwosci.
2...15 |Zarezerwowane
0000b...0111b Stowo konfiguracji opcji zwigzanych z elementami sprzeto- 1=1
wymi.
95.20  Stowo opcji Okresla opcje zwigzane z elementami sprzetowymi, ktére 0b0000

sprzetowych 1

wymagajg zréznicowanych wartosci domysinych parametréw.
Przywrdcenie parametrow nie dziata na ten parametr.

Bit Nazwa Wart.
0 Czestotliwosé Patrz sekcja Réznice w wartosciach domy$inych pomiedzy
zasilania 60 Hz ustawieniami czestotliwos$ci zasilania 50 Hz i 60 Hz na stronie 432.
0 =50 Hz.
1 =60 Hz.
1...12 |Zarezerwowane
13 Aktywacja filtru Jesli aktywne, zewnetrzny filtr du/dt jest potaczony z wyj$ciem
du/dt przemiennika czestotliwosci/inwertera. To ustawienie ograniczy
czestotliwo$¢ kluczowania wyjscia i wymusi petng predkosc
wentylatora modutu przemiennika czestotliwosci/falownika.
0 = filtr du/dt nieaktywny.
1= filtr du/dt aktywny.
14...15 |Zarezerwowane

0000h...FFFFh

wymi.

Stowo konfiguracji opcji zwigzanych z elementami sprzeto- 1=1




410 Parametry

Nr Nazwal/wartos¢ Opis Dom/EkwM
K16
95.21  Stowo opgcji Okresla dalsze opcje zwigzane z elementami sprzetowymi, 0b0000
sprzetowych 2 ktére wymagajg zréznicowanych wartosci domysinych para-
metréw. Patrz parametr 95.20 Sfowo opcji sprzetowych 1.
OSTRZEZENIE! Po zmianie jakichkolwiek bitéw w
tym stowie nalezy sprawdzi¢ ponownie wartosci
powigzanych parametréw.
Bit Nazwa [Informacja
0...4 Zarezerwowane
5 By-pass obecny 1 = By-pass jest uzywany.
6 Przemiennik 0 = Nieaktywne, 1 = Aktywne. Tylko przemienniki czgstotliwosci
czestotliwosciw  [w obudowie R6 lub wigksze;j.
szafie
7 Typ wentylatora 0 = Nieaktywne, 1 = Aktywne. Tylko przemienniki czgstotliwosci
szafy w obudowie R6 lub wigkszej.
8 Wycofany bypass |0 = Nieaktywne, 1 = Aktywne.
obecny
9...15 |Zarezerwowane
0000b...0101b Stowo konfiguracji opcji zwigzanych z elementami sprzeto- 1=1
wymi 2.
95.200 Tryb wentylatora Tryb pracy wentylatora chtodzgcego. Auto
chfodzgcego
Auto Wentylator dziata normalnie: Wentylator wtgczony/wytgczony, |0
warto$¢ zadana predkosci moze by¢ automatycznie zmie-
niana zaleznie od stanu przemiennika czestotliwosci.
Zawsze wigczone Wentylator zawsze dziata z uzyciem 100% wartosci zadanej | 1
predkosci.

96 System Wybér jezyka, poziomy dostepu, wyboér makro, zapisywanie i
przywracanie parametréw, ponowne uruchamianie jednostki
sterujacej, zestawy parametréw uzytkownika, wybor jed-
nostki.

96.01  Jezyk Wybiera jezyk interfejsu parametréw i innych informacji Nie wybrano
wyswietlanych na panelu sterowania.

Uwagi:
* Nie wszystkie jezyki wymienione ponizej musza by¢ obstu-
giwane.
« Ten parametr nie wptywa na jezyki widoczne w programie
komputerowym Drive Composer. (Ustawienia te okreslono
w obszarze Widok — Ustawienia — Domysiny jezyk
przemiennika czestotliwosci).
Nie wybrano Brak. 0
Angielski Angielski. 1033
Deutsch Niemiecki. 1031
Italiano Wioski. 1040
Espafiol Hiszpanski. 3082
Portugues Portugalski. 2070
Nederlands Holenderski. 1043
Frangais Francuski. 1036
Dansk Dunski. 1030
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Suomi Finski. 1035
Svenska Szwedzki. 1053
Russki Rosyjski. 1049
Polski Polski. 1045
Cesky Czeski. 1029
Magyar Wegierski. 1038
Chinese (Simplified, | ChifAski uproszczony. 2052
PRC)
Grecki Grecki
Japonski Japonski
Koreanski Koreanski
Tajski
Tirkce Turecki. 1055
96.02 Kod W tym parametrze mozna wprowadzi¢ kody dostepu, aby
aktywowac¢ dalsze poziomy dostepu (patrz parametr 96.03
Stan poziomu dostepu) lub aby skonfigurowa¢ blokade uzyt-
kownika.
Whprowadzenie warto$ci ,358” przetgcza blokade parametru. Zapo-
biega to zmianie wszystkich pozostatych parametréw w panelu ste-
rowania lub programie komputerowym Drive Composer.
Wprowadzenie kodu uzytkownika (domysinie ,10000000”)
wigcza parametry 96.700...96.102, ktérych mozna uzy¢ do
zdefiniowania nowego kodu uzytkownika i wybrania dziatan,
ktorym nalezy zapobiec.
Wprowadzenie nieprawidtowego kodu spowoduje zamknigcie
blokady uzytkownika, jesli jest otwarta, tzn. ukryje parametry
96.100...96.102. Po wprowadzeniu kodu nalezy sprawdzic,
czy parametry sa faktycznie ukryte. Je$li nie, nalezy wprowa-
dzi¢ inny (losowy) kod hasta.
Uwaga: Aby zachowa¢ wysoki poziom cyberbezpieczenstwa,
nalezy zmieni¢ domysiny kod uzytkownika. Kod nalezy prze-
chowywaé w bezpiecznym miejscu — jesli kod zostanie zgu-
biony, wylgcznie zabezpieczenia nie bedzie mozliwe nawet
przez firme ABB.
Warto rowniez zapoznac¢ sie z sekcjg Blokada uzytkownika
(na str. 176).
0...99999999 Kod hasta. -
96.03  Stan poziomu Wyswietla, ktére poziomy dostepu zostaty aktywowane za 0001b
dostepu pomoca kodéw dostepu podanych w parametrze 96.02 Kod.
Bit Nazwa
0 Uzytkownik koncowy
1 Serwis
2 Zaawansowany programista
3...10 |Zarezerwowane
11 Poziom dostepu OEM 1
12 Poziom dostepu OEM 2
13 Poziom dostgepu OEM 3
14 Blokada parametru
15 Zarezerwowane

0000b...0111b

Aktywne poziomy dostepu.
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96.04  Wybor makra Wybiera makro sterowania. Wiecej informacji mozna znalez¢ | Gotowe
w rozdziale Makra sterowania (str. 73).
Po dokonaniu wyboru automatycznie przywracana jest war-
to$¢ parametru Gotowe.
Gotowe Zakonczono wybdr makra; normalna obstuga. 0
ABB standard Makro fabryczne (patrz strona 75). Do skalarnego sterowania | 1
silnikiem.
Recznie/automatyc | Makro reczne/automatyczne (patrz strona 88). 2
znie
Reczne/PID Makro reczne/PID (patrz strona 90). 3
ABB ograniczone, Makro ABB ograniczone, 2-przewodowe (patrz strona 87). 4
2-przewodowe
3-przewodowe Makro 3-przewodowe (patrz strona 82). "
Alternatywne Makro alternatywne (patrz strona 84). 12
Potencjometr Makro potencjometru silnika (patrz strona 86). 13
silnika
PID Makro PID (patrz strona 92). 14
Panel PID Makro panelu PID (patrz strona 94). 15
PFC Makro PFC (patrz strona 96). 16
ABB standard Makro ABB standard (wektor) (patrz strona 77). Do wektoro- | 17
(wektor) wego sterowania silnikiem.
Sterowanie Makro sterowania momentem
momentem
96.05 Macro aktywne Wyswietla, ktére makro sterujace jest obecnie wybrane. Wie- | ABB
cej informacji mozna znalez¢ w rozdziale Makra sterowania | standard
na stronie 73.
Aby zmieni¢ makro, nalezy uzy¢ parametru 96.04 Wybor
makra.
ABB standard Makro fabryczne (patrz strona 75). Do skalarnego sterowania | 1
silnikiem.
Recznie/automa- Makro reczne/automatyczne (patrz strona 88). 2
tycznie
Reczne/PID Makro reczne/PID (patrz strona 90). 3
ABB ograniczone, Makro ABB ograniczone, 2-przewodowe (patrz strona 87). 4
2-przewodowe
3-przewodowe Makro 3-przewodowe (patrz strona 82). "
Alternatywne Makro alternatywne (patrz strona 84). 12
Potencjometr Makro potencjometru silnika (patrz strona 86). 13
silnika
PID Makro PID (patrz strona 92). 14
Regulator PID Makro panelu PID (patrz strona 94). 15
panelu
PFC Makro PFC (patrz strona 96). 16
ABB standard Makro ABB standard (wektor) (patrz strona 77). Do wektoro- | 17
(wektor) wego sterowania silnikiem.
Sterowanie Makro sterowania momentem

momentem
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96.06

Przywrécenie
parametrow

Przywraca oryginalne ustawienia programu sterujgcego, tzn.
wartosci domysine parametrow.

Uwaga: Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik

czestotliwosci jest uruchomiony.

Gotowe

Gotowe

Zakonczono przywracanie.

Przywré¢ domysine

Przywracane sg wartosci domysine wszystkich edytowalnych

wartos$ci parametréw, z wyjatkiem:

+ danych silnika oraz wynikéw biegu identyfikacyjnego;

» ustawien modutu rozszerzen we/wy;

+ tekstow uzytkownika, takich jak niestandardowe ostrzeze-
nia i btedy oraz nazwa przemiennika czgstotliwosci;

» ustawien komunikacji panelu sterowania/komputera;

» ustawien adaptera komunikacyjnego;

* wybranego makra sterowania i wartosci domysinych para-

metru;

» parametru 95.01 Napigcie zasilania

» zréznicowanych wartosci domys$inych wdrozonych para-
metrami 95.20 Stowo opcji sprzetowych 1 95.21 Stowo

opcji sprzetowych 2 parametréow konfiguracji blokady uzyt-

kownika 96.700...96.102.

Wyczy$¢ wszystko

Przywracane sg wartosci domysine wszystkich edytowalnych

wartos$ci parametréw, z wyjatkiem:

» tekstow uzytkownika, takich jak niestandardowe ostrzeze-
nia i btedy oraz nazwa przemiennika czestotliwosci;

+ ustawien komunikacji panelu sterowania/komputera;

* wybranego makra sterowania i warto$ci domysinych para-

metru;

» parametru 95.01 Napigcie zasilania

» zréznicowanych wartosci domysinych wdrozonych para-
metrami 95.20 Stowo opcji sprzetowych 1 95.21 Stowo
opcji sprzetowych 2

+ parametréw konfiguracji blokady uzytkownik
96.700...96.102. grupa parametrow 49 Port komunika-
cyjny panelu.

62

Resetuj wszystkie
ust. mag. kom

Wszystkie ustawienia zwigzane z magistralg komunikacyjng i

komunikacjg sg przywracane do wartosci domysinych.
Uwaga: Komunikacja z magistralg komunikacyjng, panelem
sterowania i programem komputerowym jest przerywana
podczas przywracania.

32

Resetuj widok
gtéwny

Przywraca domysine wartosci parametréow uktadu widoku
gtéwnego zdefiniowane przez uzywane makro sterowania.

512

Resetuj teksty
uzytk. koncowego

Przywracane sg warto$ci domysine wszystkich tekstow uzyt-
kownika koncowego, w tym nazwa przemiennika, informacje
kontaktowe, dostosowane teksty komunikatéw o btedach i
ostrzezen, jednostka PID oraz jednostka waluty.

Uwaga: Jednostka PID jest resetowana tylko jesli jest tek-

stem, ktéry moze edytowaé uzytkownik, czyli parametr 40.79

Jednostki zestawu 1 jest ustawiony na tekst uzytkownika.

1024

Resetuj dane
silnika

Przywracane sg wszystkie domys$ine wartosci znamionowe
silnikéw i wyniki biegéw identyfikacyjnych.

Resetuj wszystko
do ust. fabrycznych

Przywracane sg poczatkowe ustawienia fabryczne wszyst-

kich parametréw i ustawien przemiennika oprécz

» zréznicowanych wartosci domysinych wdrozonych para-
metrami 95.20 Stowo opcji sprzetowych 1 95.21 Stowo
opcji sprzetowych 2.

34560
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96.07  Reczny zapis Zapisuje prawidtowe warto$ci parametréw w pamigci trwatej | Gotowe
parametréw jednostki sterujacej przemiennika czestotliwosci, aby zapew-
ni¢ mozliwo$é kontynuacji po ponownym wigczeniu zasilania.
Nalezy zapisa¢ parametry za pomocg tego parametru, aby
« zapisa¢ wartosci przestane z magistrali komunikacyjnej
+ podczas uzywania zewnetrznego zasilania +24 V DC do
jednostki sterujgcej. Pozwala to zapisa¢ zmiany parame-
trow przed wytgczeniem jednostki sterujgcej. Zasilanie ma
bardzo krétki czas trzymania po wytgczeniu.
Uwaga: Nowa warto$¢ parametru jest automatycznie zapisy-
wana podczas zmiany z programu komputerowego lub
panelu sterowania, ale nie podczas zmiany przez potgczenie
adaptera komunikacyjnego.
Gotowe Zakonczono zapisywanie. 0
Zapisz Zapisywanie w toku. 1
96.08  Rozruch karty Zmiana warto$ci tego parametru na 1 powoduje ponowne Bez dziatania
sterowania uruchomienie jednostki sterujacej (bez potrzeby przeprowa-
dzania cyklu wtgczania/wytgczania catego modutu przemien-
nika czestotliwosci).
Zostaje automatycznie przywrécona warto$c 0.
Bez dziatania 1 = Bez dziatania. 0
Ponowny rozruch 1 = Ponowne uruchomienie jednostki sterujgce;. 1
96.10  Zestaw uzytk.: stan | Wyswietla stan zestawoéw parametréw uzytkownika. nd.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
Warto réowniez zapoznaé sie z sekcjg Zestawy parametrow
uzytkownika (na str. 174).
nd. Zadne zestawy parametréw uzytkownika nie zostaty zapi- 0
sane.
tadowanie Zestaw uzytkownika jest tadowany. 1
Zapisywanie Zestaw uzytkownika jest zapisywany. 2
Btad Nieprawidtowy lub pusty zestaw parametrow. 3
Aktywne we/wy Zestaw uzytkownika 1 zostat wybrany za pomoca parame- 4
uzytkownika1 tréw 96.12 Zest. uzytk.: tryb I/O we1i 96.13 Zest. uzytk.: tryb
/0 we2.
Aktywne we/wy Zestaw uzytkownika 2 zostat wybrany za pomocg parame- 5
uzytkownika2 tréw 96.12 Zest. uzytk.: tryb I/O we1 i 96.13 Zest. uzytk.: tryb
/0 we2.
Aktywne we/wy Zestaw uzytkownika 3 zostat wybrany za pomocg parame- 6
uzytkownika3 trow 96.12 Zest. uzytk.: tryb I/O we1i 96.13 Zest. uzytk.: tryb
1/0 we2.
Aktywne we/wy Zestaw uzytkownika 4 zostat wybrany za pomocg parame- 7
uzytkownika4 trow 96.12 Zest. uzytk.: tryb I/O we1 i 96.13 Zest. uzytk.: tryb
/0 we2.
Zarezerwowane 8...19
Kopia zapasowa Zestaw uzytkownika 1 zostat zapisany lub zatadowany. 20
uzytkownika1
Kopia zapasowa Zestaw uzytkownika 2 zostat zapisany lub zatadowany. 21
uzytkownika2
Kopia zapasowa Zestaw uzytkownika 3 zostat zapisany lub zatadowany. 22
uzytkownika3
Kopia zapasowa Zestaw uzytkownika 4 zostat zapisany lub zatadowany. 23

uzytkownika4
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96.11  Zest. uzytk.: Umozliwia zapisanie lub przywrécenie do czterech niestan- Bez dziatania
zapisz/zataduj dardowych zestawdw ustawien parametrow.
Zestaw, ktory byt uzywany przed wytgczeniem zasilania prze-
miennika czestotliwosci, jest uzywany po kolejnym wigczeniu.
Uwagi:
+ Niektore ustawienia konfiguracji sprzetu, takie jak modut
rozszerzenia we/wy i parametry konfiguracji oraz magi-
strali komunikacyjnej (grupy 14...16, 47, 50...58 i 92...93)
nie znajdujg sie w zestawach parametréw uzytkownikow.
* Zmiany parametréw dokonane po wczytaniu zestawu nie
sg automatycznie zapisywane — muszg zosta¢ zapisane
za pomocg tego parametru.
+ Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik cze-
stotliwosci jest uruchomiony.
Bez dziatania Zakonczono operacje tadowania lub zapisywania; normalna |0
praca.
Tryb 1/0O wybrany tadowanie zestawu parametréw uzytkownika za pomoca 1
przez uzytk. parametrow 96.12 Zest. uzytk.: tryb I/O we i 96.13 Zest.
uzytk.: tryb I/O we2.
taduj zest1 tadowanie zestawu parametréow uzytkownika 1. 2
taduj zest2 tadowanie zestawu parametréow uzytkownika 2. 3
taduj zest3 tadowanie zestawu parametréow uzytkownika 3. 4
taduj zest4 tadowanie zestawu parametréow uzytkownika 4. 5
Zarezerwowane 6...17
Zapisz w zestawie 1 | Zapisanie zestawu parametréw uzytkownika 1. 18
Zapisz w zestawie 2 | Zapisanie zestawu parametréow uzytkownika 2. 19
Zapisz w zestawie 3 | Zapisanie zestawu parametréow uzytkownika 3. 20
Zapisz w zestawie 4 | Zapisanie zestawu parametrow uzytkownika 4. 21
96.12  Zest. uzytk.: tryb I/O | Je$li parametr 96.11 Zest. uzytk.: zapisz/zataduj ma usta- Nie wybrano
wel wiong warto$¢ Tryb I/O wybrany przez uzytk., wybiera zestaw
parametréw uzytkownika razem z parametrem 96.13 Zest.
uzytk.: tryb I/0O we2 w nastgpujacy sposéb:
Stan zrédta Stan zrodta Wybrany zestaw
zdefiniowany zdefiniowany parametréw
przez parametr przez parametr uzytkownika
96.12 96.13
0 0 Zestaw 1
1 0 Zestaw 2
0 1 Zestaw 3
1 1 Zestaw 4
Nie wybrano 0 0
Wybrano 1 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 5). |7
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Zarezerwowane 8...17
Funkcja czasowa 1 | Bit 0 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 18
Funkcja czasowa 2 | Bit 1 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 19
Funkcja czasowa 3 | Bit 2 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 317). | 20
Zarezerwowane 21...23
Nadzér 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 24
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 25
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 308). 26
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 178). -
96.13  Zest. uzytk.: tryb I/O | Patrz parametr 96.12 Zest. uzytk.: tryb I/O we1. Nie wybrano
we2
96.16  Wybor jednostki Wybiera jednostke parametréw wskazujgcych moc, tempera- | 0b0000
ture i moment.
Bit Nazwa Informacja
0 Jednostka 0=kwW
mocy 1=KM
1 Zarezerwowane
2 Jednostka 0=°C
temperatury 1="°F
3 Zarezerwowane
4 Jednostka 0 =Nm (N-m)
momentu 1 = Ibft (Ib-ft)
5...15 |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Stowo wyboru jednostki. 1=1
96.20  Podstawowe zrédfo | Definiuje zewnetrzne zrédto o najwyzszym priorytecie na tacze panelu
synchron. czasu potrzeby synchronizacji godziny i daty przemiennika czestotli-
wosci.
Wewnetrzne Nie wybrano zewnetrznego zrédta. 0
Magistrala kom. A FENA/FPNO moze pobra¢ czas z serwera SNTP i ustawi¢ go | 3
jako czas przemiennika czestotliwosci.
Wbudowana mag. | Ustuga synchronizacji czasu EFB BACnet MS/TP moze by¢ |6
komunikacyjna uzywana do ustawiania czasu dla przemiennika czestotliwo-
Sci.
tacze panelu Panel sterowania lub program komputerowy Drive Composer | 8
potgczony z panelem sterowania.
tacze narzedzia Czas mozna ustawi¢ recznie przy uzyciu protokotu DCP w 9
Ethernet sieci Ethernet. Czas mozna ustawi¢ w ten sam spos6b co w
przypadku USB i panelu.
96.51  Czysc rej. btedéw i | Czys$ci wszystkie zdarzenia z dziennikéw btgdéw i zdarzen Gotowe
zdarzen przemiennika.
Gotowe 0 = Bez dziatania. 0
Reset 1 = Resetuje (czysci) rejestratory. 1
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96.54  Dziatanie sumy Wybiera sposéb reagowania przemiennika czestotliwosci Bez dziatania
kontrolnej + gdy parametr 96.55 Stowo sterowania suma kontrolng, bit
8 = 1 (Zatw. suma kontr. A): jesli suma kontrolna parame-
tru 96.68 Aktualna suma kontrolna A nie odpowiada para-
metrowi 96.71 Zatw. suma kontr. A i/lub
» gdy parametr 96.55 Sfowo sterowania sumg kontrolng, bit
9 =1 (Zatw. suma kontr. B): jesli suma kontrolna parame-
tru 96.69 Aktualna suma kontrolna B nie odpowiada para-
metrowi 96.72 Zatw. suma kontr. B.
Bez dziatania Zadna czynno$¢ nie jest wykonywana. (Funkcja sumy kontro- | 0
Inej nie jest uzywana).
Zdarzenie Przemiennik czgstotliwo$ci generuje wpis dziennika zdarzen | 1
(Niezgodno$¢ sumy kontrolnej B686).
Ostrzezenie Przemiennik czgstotliwo$ci generuje ostrzezenie (Niezgod- 2
no$¢ sumy kontrolnej A686).
Ostrzez. i Przemiennik czgstotliwo$ci generuje ostrzezenie (Niezgod- 3
uniemozliwienie nos$¢ sumy kontrolnej A686).
startu Nie mozna uruchomi¢ przemiennika czestotliwosci.
Btad Przemiennik czgstotliwosci jest wytgczany awaryjnie z 4
powodu niezgodnos$ci sumy kontrolnej 6200.
96.55  Stowo sterowania Bity 8...9 decydujg o wykonywanych poréwnaniach: 00000000h

suma kontrolng

+ Bit 8 = 1 (Zatw. suma kontr. A): Parametr 96.68 Aktualna
suma kontrolna A jest poréwnywany z parametrem 96.71
Zatw. suma kontr. A i/lub

* Bit9 =1 (Zatw. suma kontr. A): jesli parametr 96.69
Aktualna suma kontrolna B jest poréwnywany z parame-
trem 96.72 Zatw. suma kontr. B.

Bity 12...13 wybierajg zatwierdzone (referencyjne) parametry

sumy kontrolnej, do ktérych kopiowane sg aktualne sumy

kontrolne z parametréw.

« Bit 12 = 1 (Ust. zatw. suma kontr. A): Warto$é parametru
96.68 Aktualna suma kontrolna A jest kopiowana do para-
metru 96.71 Zatw. suma kontr. A i/llub

» Bit 13 = 1 (Ust. zatw. suma kontr. B): Warto$¢ parametru
96.69 Aktualna suma kontrolna B jest kopiowana do para-
metru 96.72 Zatw. suma kontr. B.

Bit Nazwa Informacja
0...7 Zarezerwowane
8 Zatw. suma 1 = Wigczone: Obserwowana jest suma kontrolna A (96.71).
kontr. A 0 = Wytgczone.
9 Zatw. suma 1 = Wigczone: Obserwowana jest suma kontrolna B (96.72).
kontr. B 0 = Wytgczone.
10...11 |Zarezerwowane
12 Ust. zatw. suma |1 = Ustawione: Skopiuj warto$¢ parametru 96.68 do parametru 96.71.
kontr. A 0 = Gotowe (kopiowanie zostato wykonane).
13 Ust. zatw. suma |1 = Ustawione: Skopiuj warto$¢ parametru 96.69 do parametru 96.72.
kontr. B 0 = Gotowe (kopiowanie zostato wykonane).
1 = Ibft (Ib-ft)
14...15 |Zarezerwowane
00000000... Stowo ster. suma kontrolng 1=1

FFFFFFFFh
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96.68  Aktualna suma Wyswietla aktualng sume kontrolng A konfiguracji parame- Oh
kontrolna A tréw. Suma kontrolna A jest generowana i aktualizowana po
kazdym wybraniu dziatania w parametrach 96.54 Dziatanie
sumy kontrolneji 96.55 Stowo sterowania suma kontrolng, bit
8 = 1 (Zatw. suma kontr. A).
W obliczeniach sumy kontrolnej A nie sg uwzgledniane
+ ustawienia magistrali komunikacyjnej,
Parametry uwzgledniane przy obliczaniu to parametry, ktére
uzytkownik moze edytowac, pochodzgce z grup parametrow
10, 11,12, 13,15, 19, 20, 21, 22, 23, 24, 25, 28, 30, 31, 32,
34, 35, 36, 37, 40, 41, 43, 45, 46, 71, 76, 95, 96, 97, 98, 99.
Warto réwniez zapoznaé sie z sekcjg Obliczanie sumy kon-
trolnej parametru (na str. 175).
00000000... Aktualna suma kontrolna. -
FFFFFFFFh
96.69  Aktualna suma Wyswietla aktualng sume kontrolng B konfiguracji parame- Oh
kontrolna B trow.
Suma kontrolna B jest generowana i aktualizowana po kaz-
dym wybraniu dziatania w parametrach 96.54 Dziatanie sumy
kontrolnej i 96.55 Stowo sterowania sumg kontrolng, bit 9 = 1
(Zatw. suma kontr. B).
W obliczeniach sumy kontrolnej B nie sg uwzgledniane
« ustawienia magistrali komunikacyjnej,
« ustawienia danych silnika,
« ustawienia danych energii.
Parametry uwzgledniane przy obliczaniu to parametry, ktére
uzytkownik moze edytowac, pochodzace z grup parametréw
10, 11,12, 13,15, 19, 20, 21, 22, 23, 24, 25, 28, 30, 31, 32,
34, 35, 36, 37, 40, 41, 43, 46, 71, 76, 95, 96, 97.
Warto réwniez zapoznac¢ sig z sekcjg Obliczanie sumy kon-
trolnej parametru (na str. 175).
00000000h... Aktualna suma kontrolna. -
FFFFFFFFh
96.70  Wytgcz prog. Wigczalwytgcza program adaptacyjny (jesli jest obecny). Tak
adaptacyjny Warto réwniez zapoznac sig z sekcjg Programowanie adapta-
cyjne (na str. 115).
Brak Program adaptacyjny wtaczony. 0
Tak Program adaptacyjny wytgczony. 1
96.71  Zatw. suma kontr. A | Zatwierdzona (referencyjna) suma kontrolna A. Oh
00000000h... Zatw. suma kontr. A -
FFFFFFFFh
96.72  Zatw. suma kontr. B | Zatwierdzona (referencyjna) suma kontrolna B. Oh
00000000h... Zatw. suma kontr. B -
FFFFFFFFh
96.78  Tryb zgodnosci 550 | Wigcza/wytgcza uzytkownika Modbus w celu uzyskania Wytacz
wybranego zestawu parametréw przy uzyciu numerowania
rejestru 550.
Wytgcz Uzywanie trybu zgodnosci 550 jest wytgczone. 0

Wiaczone

Uzywanie trybu zgodnosci 550 jest wtgczone.
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96.100 Zmien kod (Widoczne, gdy blokada uzytkownika jest otwarta) 10000000
uzytkownika Aby zmieni¢ biezacy kod uzytkownika, wprowadz nowy kod
do tego parametru, jak réwniez do parametru 96.7071
Potwierdz kod uzytkownika. Ostrzezenie bedzie aktywne do
momentu potwierdzenia nowego kodu. Aby anulowa¢ zmiang
kodu, zamknij blokade uzytkownika bez potwierdzenia. Aby
zamkna¢ blokade, wprowadz nieprawidtowy kod w parame-
trze 96.02 Kod, aktywuj parametr 96.08 Rozruch karty
sterowania lub wytgcz i wigcz zasilanie.
Warto réwniez zapoznac sie z sekcjg Blokada uzytkownika
(na str. 176).
10000000... Nowy kod uzytkownika. -
99999999
96.101 Potwierdz kod (Widoczne, gdy blokada uzytkownika jest otwarta)
uzytkownika Potwierdza nowy kod uzytkownika wprowadzony w parame-
trze 96.100 Zmien kod uzytkownika.
10000000... Potwierdzenie nowego kodu uzytkownika. -
99999999
96.102 Funkcja blokady (Widoczne, gdy blokada uzytkownika jest otwarta) 0000h
uzytk. Wybiera dziatania lub funkcje chronione blokadg uzytkow-
nika. Nalezy zauwazy¢, ze zmiany zostang wprowadzone
tylko wtedy, gdy blokada uzytkownika jest zamknieta. Patrz
parametr 96.02 Kod.
Uwaga: Firma ABB zaleca wybranie wszystkich dziatan i
funkcji oprécz tych wymaganych przez aplikacje.
Bit Nazwa Informacja
0 Wytgcz poziomy 1 = Poziomy dostepu ABB (serwis, zaawansowany programista
dostepu ABB itp.; patrz 96.03) wylgczone
1 Zamroz stan blokady [1 = Uniemozliwienie zmiany stanu blokady parametréw, tzn. kod
parametrow 358 nie dziata
2 Wytgcz pobieranie |1 = Uniemozliwienie pobierania plikdw na przemiennik
plikow czestotliwosci. Dotyczy to
« aktualizacji programéw wbudowanych
* przywrocenia parametrow
« fadowania programu adaptacyjnego
« zmiany widoku gtdwnego panelu sterowania
« edycji tekstow przemiennika czestotliwosci
« edycji listy ulubionych parametréw panelu sterowania
« ustawien konfiguracyjnych dokonanych przez panel sterowania,
takich jak format czasu/daty i wtaczenie/wytaczenie
wys$wietlania zegara.
3...10 |Zarezerwowane
1 Wytacz poz. dost. 1 = Poziom dostepu OEM 1 wyigczony
OEM 1
12 Wytacz poz. dost. 1 = Poziom dostepu OEM 2 wyigczony
OEM 2
13 Wytacz poz. dost. 1 = Poziom dostepu OEM 3 wytgczony
OEM 3
14...15 |Zarezerwowane

0000h...FFFFh Wybér dziatan chronionych blokadg uzytkownika. -
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97 Sterowanie silnikiem

Czestotliwo$¢ kluczowania; wzmocnienie poslizgu; rezerwa
napiecia; hamowanie strumieniem; zabezpieczenie przed
pulsacjg obrotéw silnika (wstrzykniecie sygnatu); kompensa-
cja IR.

97.01

W.zad.
czestotliwosc przet.

Definiuje czestotliwo$¢ kluczowania przemiennika czestotli-

wosci, ktéra jest uzywana, dopoki przemiennik czestotliwosci

pozostaje ponizej limitu termicznego. Patrz sekcja Czestotli-

wo$¢ kluczowania na stronie 149.

Wyzsza czestotliwos$¢ kluczowania powoduje nizszy hatas sil-

nika. Nizsza czegstotliwo$é kluczowania generuje mniej strat

kluczowania i redukuje promieniowanie elektromagnetyczne.

Uwaga:

* W przypadku posiadania systemu z wieloma silnikami
nalezy skontaktowac sie z przedstawicielem firmy ABB.

4 kHz

4 kHz

4 kHz.

8 kHz

8 kHz.

12 kHz

12 kHz.

12

97.02

Min. czestotliwos¢
przetgcz.

Najnizsza dopuszczalna warto$¢ czestotliwosci kluczowania.
Zalezy od rozmiaru obudowy.

Kiedy przemiennik czestotliwosci osiggnie limit termiczny,
automatycznie rozpocznie redukowanie czestotliwosci klu-
czowania do momentu osiggnigcia minimalnej dozwolonej
wartosci. Po osiggnieciu minimum przemiennik czestotliwosci
zacznie automatycznie ogranicza¢ prad wyjsciowy, aby utrzy-
mac temperature ponizej limitu termicznego.

Temperatura inwertera jest wy$wietlana przez parametr 05.71
Temperatura inwertera.

1,6 kHz

1,56 kHz

1,5 kHz. Nie dla wszystkich rozmiarach obudéw.

2 kHz

2 kHz.

4 kHz

4 kHz.

BN =

8 kHz

8 kHz.

[e ]

12 kHz

12 kHz.

97.03

Wzmocnienie
poslizgu

Definiuje wzmocnienie poslizgu uzywane do poprawy szaco-
wanego poslizgu silnika. 100% oznacza petne wzmocnienie
poslizgu; 0% oznacza brak wzmocnienia poslizgu. Warto$¢
domysina to 100%. Innych warto$ci mozna uzywac, jesli btad
predkosci statycznej jest wykrywany pomimo ustawienia petl-
nego wzmochnienia poslizgu.

Przyktad (dla znamionowego obcigzenia i znamionowego
poslizgu 40 obr./min): Warto$¢ zadana predkosci statej

1000 obr./min jest przekazywana do przemiennika czestotli-
wosci. Pomimo petnego wzmocnienia poslizgu (= 100%)
pomiar recznego obrotomierza na osi silnika daje warto$¢
998 obr./min. Btad predkosci statycznej to 1000 obr./min -
998 obr./min = 2 obr./min. W celu skompensowania btedu
nalezy zwigkszy¢ wzmocnienie poslizgu do 105% (2 obr./min
/ 40 obr./min = 5%).

100%

0...200%

Kompensacja poslizgu.

1=1%
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97.04 Rezerwa napigcia Definiuje minimalng dopuszczalng rezerwe napigcia. Kiedy -2%

wartos$¢ rezerwy napiecia spadnie do okreslonej wartosci,
przemiennik czestotliwo$ci wchodzi w obszar ostabienia pola.
Uwaga: To jest parametr poziomu eksperckiego i nie powi-
nien by¢ zmieniany bez odpowiednich umiejetnosci.

Jesli napiecie DC obwodu posredniego Uy, = 550 Vi rezerwa
napiecia wynosi 5%, warto$¢ skuteczna maksymalnego
napigcia wyjsciowego podczas obstugi w stanie statym
wynosi 0,95 x 550 V / sqrt(2) = 369 V

Wydajno$é dynamiczna sterowania silnikiem w obszarze
ostabienia pola moze zosta¢ poprawiona poprzez zwigksze-
nie wartosci rezerwy napiecia, ale przemiennik czestotliwosci
wczesniej wchodzi w obszar ostabienia pola.

-4...50% Rezerwa napiecia. 1=1%
97.05 Hamowanie Definiuje poziom mocy hamowania strumieniem. (Inne tryby | Nieaktywne
strumieniem zatrzymywania i hamowania mozna skonfigurowa¢ w grupie

parametréw 21 Tryb start/stop).
Uwaga: To jest parametr poziomu eksperckiego i nie powi-
nien by¢ zmieniany bez odpowiednich umiejetnosci.

Nieaktywne Hamowanie strumieniem jest wytgczone. 0
Srednie Poziom strumienia jest ograniczony podczas hamowania.
Czas hamowania jest dtuzszy w poréwnaniu do petnego
hamowania.
Petne Maksymalna moc hamowania. Prawie caty dostepny prad jest | 2

zuzywany do przetworzenia energii hamowania mechanicz-
nego na energie cieplng w silniku.
OSTRZEZENIE! Uzywanie petnego hamowania stru-
mieniem nagrzewa silnik, zwlaszcza przy obstudze
cyklicznej. Przy zastosowaniach cyklicznych nalezy
upewnic sie, ze silnik moze to wytrzymac.

97.08  Min. moment Ten parametr moze by¢ uzywany do ulepszenia dynamiki ste- | 0,0%
optymalizac. rowania synchronicznego silnika reluktancyjnego lub syn-
chronicznego silnika z magnesami trwatymi o utajonych
biegunach.

Z reguty nalezy zdefiniowa¢ poziom, do ktérego musi wzro-
sng¢ moment wyjsciowy z minimalnym op6znieniem. Spowo-
duje to zwiekszenie pradu silnika i poprawienie reakcji
momentu przy niskich predkosciach.

-0,0...1600,0% Limit momentu optymalizatora. 10=1%

97.11  Dostrajanie TR Dostrojenie statej czasowej wirnika. 100%
Tego parametru mozna uzy¢, aby poprawi¢ doktadno$c
momentu sterowania silnikiem indukcyjnym w zamknietej
petli. Zazwyczaj bieg identyfikacyjny zapewnia wystarczajgcg
doktadno$¢ momentu, ale mozna zastosowac reczne dostro-
jenie w przypadku wyjatkowo wymagajgcych aplikacji, aby
osiggna¢ optymalng wydajnosc.

Uwaga: To jest parametr poziomu eksperckiego i nie powi-
nien by¢ zmieniany bez odpowiednich umiejgtnosci.

25...400% Dostrojenie statej czasowej wirnika. 1=1%




422 Parametry

Nr

Nazwal/wartos¢

Opis

Dom/EkwM
K16

97.13

Kompensacja IR

Okresla zwigkszenie wzglednego napigcia wyj$ciowego przy
predkosci zerowej (kompensacja IR). Ta funkcja jest przy-
datna w zastosowaniach z wysokim momentem rozrucho-
wym, gdzie nie mozna zastosowac¢ sterowania wektorowego.

UlUy
(%)

A Wzgledne napiecie wyj$ciowe.
Kompensacja IR ustawiona na 15%.

100% |- _ = —

| Wzgledne napigcie
wyjsciowe. Brak

15% L - 7 kompensacii IR.

> f(Hz)
| Punkt ostabienia pola

I
50% czestotliwosci
zZnamionowej

Patrz takze sekcja Kompensacja IR przy skalarnym sterowa-
niu silnikiem na stronie 142.
Ponizej przedstawiono typowe warto$ci kompensacji IR.

Przemienniki czgstotliwosci 3-fazowe 380...480 V

Pn (kW) 0,37(0,75|1,1122| 4 (75| 15| 22

Kompensacja | 3,5 3,5 (32|25| 2 |15|125| 1,2
IR (%)

Przemienniki czgstotliwosci 3-fazowe 200...240V

Py (kW) 0,37(0,75|1,1122| 3 |75 N

Kompensacja | 3,5 | 3,5 |26 |24 |22|17|15
IR (%)

Przemienniki czgstotliwosci 1-fazowe 200...240V

Py (kW) 0,37(0,75|1,1|156| 22

Kompensacja | 3,0 | 23 {201,715
IR (%)

OSTRZEZENIE! Nalezy ustawi¢ najnizszg mozliwg

warto$¢ kompensaciji IR. Duza warto$¢ kompensaciji

IR moze prowadzi¢ do przegrzewania silnika i uszko-
dzenia przemiennika czestotliwosci w przypadku pracy przez
dtuzszy czas z niskg predkoscig.

3,50%

0,00...50,00%

Zwigkszenie napigcia przy predkosci zerowej jako warto$¢
procentowa znamionowego napiecia silnika.

1=1%

97.15

Przystosowanie
temp. modelu
silnika

Pozwala na przystosowanie temperatury do modelu silnika.
Szacowana temperature silnika mozna uzy¢ do dostosowania
parametréw zaleznych od temperatury (np. rezystancji)
modelu silnika.

Nieaktywne

Nieaktywne

Dostosowanie do temperatury wytgczone.

Szacowana
temperatura

Dostosowanie do temperatury z szacowang temperaturg sil-
nika (parametr 35.01 Szacowana temperatura silnika).
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97.16

Wspétczynnik temp.
stojana

Dostrajanie zaleznosci temperatury silnika parametréw sto-
jana (rezystancja stojana).

50%

0...200%

Wspotczynnik dostrajania.

1=1%

97.17

Wspofcz. temp.
wirnika

Dostrajanie zaleznos$ci temperatury silnika od parametréow
wirnika (rezystancji wirnika).

100%

0...200%

Wspétczynnik dostrajania.

1=1%

97.20

Stosunek U/f

Wybiera forme wspétczynnika U/f (napigcie do czestotliwosci)
ponizej punktu ostabienia pola. Tylko do sterowania skalar-
nego.

Uwaga: Funkcja U/f nie moze by¢ uzywana wraz z optymali-
zacja energii. Jesli parametr 45.11 Optymalizator energii jest
ustawiony na warto$¢ Wigcz, parametr 97.20 Stosunek U/f
jest ignorowany.

Kwadratowy

Liniowe

Wspotczynnik liniowy do zastosowan ze statym momentem.

Kwadratowy

Wspotczynnik kwadratowy do zastosowan pompy wirowej i
wentylatora.

Przy kwadratowym stosunku U/f poziom szumoéw jest nizszy
dla wigkszosci czestotliwosci roboczych. Niezalecane w przy-
padku silnikéw z magnesami trwatymi.

97.49

Wzmocn. posl. dla
tr. skalarnego

Ustawia wzmocnienie dla kompensacji poslizgu (w procen-
tach), gdy przemiennik czestotliwosci dziata w trybie sterowa-
nia skalarnego.

Silnik klatkowy $lizga sie pod obcigzeniem. Zwigkszenie cze-
stotliwosci w miare wzrostu momentu silnika pozwala skom-
pensowac poslizg.

Uwaga: Ten parametr dziata tylko w trybie sterowania skalar-
nego (czyli gdy parametr 99.04 Tryb sterowania silnikiem ma
ustawiong warto$¢ Skalarny).

0%

0...200%

0% = Brak kompensacji poslizgu.

0...200% = Zwiekszanie kompensacji poslizgu. 100% ozna-
cza petng kompensacje poslizgu zgodnie z parametrami
99.08 Czestotliw. znam. silnika i 99.09 Predko$¢ znam. sil-
nika.

1=1%

97.94

Maks.czest. komp.
IR

Ustawia czestotliwo$¢, przy ktérej kompensacja IR ustawiona
parametrem 97.13 Kompensacja IR osigga 0 V. Jednostkg
jest procent znamionowej czestotliwosci silnika.

50,0%

1,0...200,0%

Czestotliwosé.

1=1%
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98 Parametry silnika Dane silnika podane przez uzytkownika, ktore sg uzywane w

uz'ytkownika modelu silnika.

Te parametry sg przydatne w przypadku silnikéw niestandar-
dowych lub w celu zapewnienia doktadniejszego sterowania
silnikiem w systemie. Lepszy model silnika zawsze poprawia
wydajnos¢ pracy watu napgdowego.

98.01  Tryb modelu silnika | Aktywuje parametry modelu silnika 98.02...98.12i 98.14. Nie wybrano

uzytk. Uwagi:

* Warto$¢ parametru jest ustawiana automatycznie na zero,
gdy bieg identyfikacyjny jest wybrany za pomocg parame-
tru 99.13 Zazgdano biegu ident.. Wartosci parametrow
98.02...98.12 sg nastegpnie aktualizowane zgodnie z cha-
rakterystyka silnika okreslong podczas biegu identyfikacyj-
nego.

* Pomiary dokonane bezposrednio na zaciskach silnika pod-
czas biegu identyfikujgcego moga dac¢ inne wartosci niz
wartos$ci znamionowe podane przez producenta silnika.

+ Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik cze-
stotliwosci jest uruchomiony.

Nie wybrano Parametry 98.02...98.12 sg nieaktywne. 0
Parametry silnika Wartosci parametrow 98.02...98.12 sg uzywane jako model | 1
silnika.

98.02  Rs uzytkownika Okresla rezystancje stojana Rg w modelu silnika. 0,00000 na
W przypadku silnika podtgczonego w uktadzie gwiazdy Rg jednostke
jest rezystancjg jednego uzwojenia. W przypadku silnika pod-
faczonego w uktadzie trojkata Rg jest rezystancjg jednego
uzwojenia.

Warto$¢ rezystancji jest podawana przy 20°C (68°F).

0,00000...0,50000 | Rezystancja stojana na jednostke. -
na jednostke

98.03  Rruzytkownika Okresla rezystancje wirnika Rg w modelu silnika. 0,00000 na
Warto$é rezystancji jest podawana przy 20°C (68°F). jednostke
Uwaga: Ten parametr obowigzuje wytgcznie w przypadku sil-
nikéw asynchronicznych.

0,00000...0,50000 | Rezystancja wirnika na jednostke. -
na jednostke

98.04  Lm uzytkownika Okresla gtéwng indukcyjnos$¢ Ly w modelu silnika. 0,00000 na
Uwaga: Ten parametr obowigzuje wylgcznie w przypadku sil- | jednostke
nikéw asynchronicznych.

0,00000...10,00000 | Gtéwna indukcyjno$¢ na jednostke. -
na jednostke

98.05  SigmalL Definiuje indukcyjnos$¢ uptywowg OLg. 0,00000 na

uzytkownika Uwaga: Ten parametr obowigzuje wytacznie w przypadku sil- | jednostke
nikéw asynchronicznych.

0,00000...1,00000 | Indukcyjno$¢ uptywowa na jednostke. -

na jednostke

98.06  Ld uzytkownika Okresla indukcyjno$é bezposredniej osi (synchroniczng). 0,00000 na
Uwaga: Ten parametr obowigzuje wytgcznie w silnikach z jednostke

magnesami trwatymi.

0,00000...10,00000
na jednostke

Indukcyjno$é bezposredniej osi na jednostke.
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98.07  Lq uzytkownika Okresla indukcyjnos¢ osi kwadratury (synchroniczng). 0,00000 na
Uwaga: Ten parametr obowigzuje wytgcznie w silnikach z jednostke
magnesami trwatymi.

0,00000...10,00000 | Indukcyjno$¢ bezposredniej osi na jednostke. -
na jednostke

98.08  Strumien PM Okresla strumien magnesu statego. 0,00000 na

uzytkownika Uwaga: Ten parametr obowigzuje wytgcznie w silnikach z jednostke
magnesami trwatymi.
0,00000...2,00000 | Strumien magnesu trwatego na jednostke. -
na jednostke
98.09  Rs uzytkownika w | Okresla rezystancje stojana Rg w modelu silnika. Warto$¢ 0,00000 Q
S/ rezystancji jest podawana przy 20°C (68°F).
0,00000... Rezystancja stojana. -
100,00000 Q
98.10  Rr uzytkownika w Okresla rezystancje wirnika Rg w modelu silnika. Wartos¢é 0,00000 Q
S/ rezystancji jest podawana przy 20°C (68°F).
Uwaga: Ten parametr obowigzuje wytgcznie w przypadku sil-
nikéw asynchronicznych.
0,00000... Rezystancja wirnika. -
100,00000 Q
98.11  Lm uzytkownika w | Okresla gtéwng indukcyjno$¢ Ly, w modelu silnika. 0,00 mH
SI Uwaga: Ten parametr obowigzuje wytacznie w przypadku sil-
nikéw asynchronicznych.
0,00... Gtéwna indukcyjnosé. 1=
100000,01 mH 10000 mH
98.12  SigmalL Definiuje indukcyjnosc uptywowg OLg. 0,00 mH
uzytkownika w S | Uwaga: Ten parametr obowigzuje wytacznie w przypadku sil-
nikéw asynchronicznych.
0,00... Indukcyjnos$é uptywowa. 1=
100000,01 mH 10000 mH
98.13  Ld uzytkownika w Okresla indukcyjnos$¢ bezposredniej osi (synchroniczng). 0,00 mH
SI Uwaga: Ten parametr obowigzuje wytacznie w silnikach z
magnesami trwatymi.
0,00... Indukcyjno$é bezposredniej osi. 1=
100000,01 mH 10000 mH
98.14  Lq uzytkownika w | Okresla indukcyjno$é¢ osi kwadratury (synchroniczng). 0,00 mH
SI Uwaga: Ten parametr obowigzuje wytacznie w silnikach z
magnesami trwatymi.
0,00... Indukcyjnosé osi kwadratury. 1=
100000,01 mH 10000 mH

99 Dane silnika Ustawienia konfiguracii silnika.

99.03  Typ silnika Wybiera typ silnika. Silnik asyn-
Uwaga: Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik | chroniczny
czestotliwosci jest uruchomiony.

Silnik asynchro- Standardowy indukcyjny silnik klatkowy AC (asynchroniczny |0

niczny

silnik indukceyjny).
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Silnik z magnesami
trwatymi

Silnik z magnesami trwatymi. Tréjfazowy silnik synchroniczny
AC z wirnikiem z magnesami trwatymi i sinusoidalnym napig-
ciem BackEMF.

Uwaga: Przy silnikach z magnesami trwatymi nalezy zwrécié
szczegodlng uwage na prawidlowe ustawienie wartosci zna-
mionowych silnika w grupie parametréw 99 Dane silnika.
Nalezy uzy¢ sterowania wektorowego. Jesli znamionowe
napigcie BackEMF silnika nie jest dostepne, nalezy wykonaé
petny bieg identyfikacyjny w celu poprawy wydajnosci.

1

SynRM

Synchroniczny silnik reluktancyjny. Tréjfazowy silnik synchro-
niczny AC z wirnikiem o utajonych biegunach bez magneséw
trwatych. Dla tej opcji nalezy uzy¢ sterowania wektorowego.

99.04

Tryb sterowania
silnikiem

Wybiera tryb sterowania silnikiem.

Skalarny

Wektorowy

Sterowanie wektorowe. Sterowanie wektorowe ma wigkszg
doktadnos¢ niz sterowanie skalarne, ale nie moze by¢ uzy-
wane we wszystkich sytuacjach (patrz ponizsza sekcja Ska-
larny).

Wymaga biegu identyfikacyjnego silnika. Patrz parametr

99.13 Zazadano biegu ident..

Uwagi:

* W sterowaniu wektorowym przemiennik czestotliwosci
wykonuje bieg identyfikacyjny przy zatrzymaniu podczas
pierwszego uruchomienia, jesli nie zostat on wczesniej
wykonany. Po wykonaniu biegu identyfikacyjnego przy
zatrzymaniu wymagane jest nowe polecenie startu.

« Aby osiggnac¢ lepszg wydajnos$¢ sterowania silnikiem,
mozna wykona¢ normalny bieg identyfikacyjny bez obcia-
zenia.

Warto réwniez zapozna¢ si¢ z sekcjg Tryby pracy przemien-

nika czestotliwosci (na str. 110).

0

Skalarny

Sterowanie skalarne. Odpowiednie do wiekszos$ci zastoso-

wan, jesli nie jest wymagana najwyzsza wydajnos¢.

Nie jest wymagany bieg identyfikacyjny silnika.

Uwaga: Nie nalezy stosowac sterowania skalarnego w naste-

pujacych sytuacjach:

« w systemach z wieloma silnikami 1) jesli obcigzenie nie
jest roztozone réwnomiernie pomiedzy silnikami, 2) jesli
silniki sg réznych rozmiaréw lub 3) jesli silniki zostang
zmienione po identyfikacji silnikéw (bieg identyfikacyjny);

« jesli prad znamionowy silnika nie jest wiekszy niz 1/6 wyj-
$ciowego prgdu znamionowego przemiennika czestotliwo-
ci;

+ jesli przemiennik czgstotliwos$ci jest uzywany bez podtg-
czonego silnika (na przyktad w celach testowych).

Uwaga: Prawidtowe dziatanie silnika wymaga, aby prad

magnesujacy silnika nie przekraczat 90% znamionowego

pradu inwertera.

Patrz tez sekcja Zatrzymanie z kompensacjg predkosci

(strona 154), i sekcja Tryby pracy przemiennika czestotliwosci

(strona 110).
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99.06

Prad znamionowy
silnika

Definiuje znamionowy prad silnika. Warto$¢ musi by¢ réwna
wartosci na tabliczce znamionowej silnika. Jesli do przemien-
nika czestotliwosci podtaczonych jest wiele silnikéw, nalezy
wprowadzi¢ tgczny prad silnikow.

Uwagi:

» Prawidiowe dziatanie silnika wymaga, aby prgd magnesu-
jacy silnika nie przekraczat 90% znamionowego pradu
przemiennika czestotliwosci.

» Tego parametru nie mozna zmienié, gdy przemiennik cze-
stotliwosci jest uruchomiony.

1,80A

0,00...5,20 A

Znamionowy prad silnika. Dozwolony zakres wynosi 1/6...2 x
In przemiennika czestotliwosci (0...2x/y w skalarnym trybie
sterowania).

1=1A;
Patrz 46.05

99.07

Napigcie znam.
silnika

Definiuje napiecie znamionowe silnika dostarczane do silnika
To ustawienie musi odpowiada¢ wartosci na tabliczce zna-
mionowe;j silnika.

Uwagi:

* W przypadku silnika synchronicznego z magnesami trwa-
tymi napigcie znamionowe jest napigciem BackEMF przy
predkosci znamionowej silnika. Jesli napiecie jest podane
w jednostce V/obr./min (np. 60V na 1000 obr./min), napie-
cie przy predkosci znamionowej 3000 obr./min wynosi
3x60V=180V.

» Obciagzenie izolacji silnika zawsze zalezy od napiecia zasi-
lania przemiennika czestotliwosci. Dotyczy to réwniez
przypadkow, gdy napiecie znamionowe silnika jest nizsze
niz napiecie przemiennika czestotliwosci i zasilania.

» Tego parametru nie mozna zmienié, gdy przemiennik cze-
stotliwosci jest uruchomiony.

400,0 vV

69,2...830,0V

Znamionowe napiecie silnika.

10=1V

99.08

Czestotliw. znam.
silnika

Definiuje znamionowa czestotliwo$¢ silnika. To ustawienie
musi odpowiada¢ wartosci na tabliczce znamionowej silnika.
Uwaga: Tego parametru nie mozna zmienié¢, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.

50,00 Hz

0,00...500,00 Hz

Znamionowa czestotliwos$¢ silnika.

10=1Hz

99.09

Predko$¢ znam.
silnika

Definiuje znamionowg predkos¢ silnika. To ustawienie musi
odpowiada¢ wartosci na tabliczce znamionowej silnika.
Uwaga: Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.

1430 obr./min

0...30000 obr./min

Znamionowa predkos¢ silnika.

1 =1 obr./min

99.10

Moc znamionowa
silnika

Definiuje znamionowg moc silnika. To ustawienie musi odpo-
wiadac¢ wartosci na tabliczce znamionowej silnika. Jesli do
przemiennika czestotliwosci podigczonych jest wiele silnikéw,
nalezy wprowadzi¢ ich tgczng moc. Jednostka jest wybierana
przez parametr 96.16 Wybor jednostki.

Uwaga: Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.

0,75 kW lub
KM

Patrz 46.05

0,00...10000,00 kW
lub
0,00...13404,83 KM

Znamionowa moc silnika.

1=
1 jednostka
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Nr Nazwal/wartos¢ Opis Dom/EkwM
K16
99.11  Znamionowy cos ¢ | Okresla warto$¢ cos fi silnika, aby uzyska¢ bardziej doktadny | 0,00
silnika model silnika. Warto$¢ ta nie jest obowigzkowa, ale jest uzy-
teczna w przypadku silnikéw asynchronicznych, szczegélnie
podczas wykonywania statycznego biegu identyfikacyjnego.
W przypadku silnika z magnesami trwatymi lub synchronicz-
nego silnika reluktancyjnego warto$¢ ta nie jest wymagana.
Uwagi:
* Nie nalezy wprowadza¢ szacowanej wartosci. Jesli
doktadna warto$¢ nie jest znana, nalezy zostawi¢ zerowg
warto$¢ parametru.
+ Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik cze-
stotliwosci jest uruchomiony.
0,00...1,00 Cos fi silnika. 100 =1
99.12  Moment znamion. Okresla znamionowy moment watu silnika, aby uzyska¢ bar- | 0,000
silnika dziej doktadny model silnika. Nieobowigzkowe. Jednostka Nm lub Ib ft
jest wybierana przez parametr 96.16 Wybor jednostki.
Uwaga: Tego parametru nie mozna zmienié, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.
0,000... Znamionowy moment silnika. 1=100 jed-
4000000,000 N-m nostka
lub 0,000...

2950248,597 Ib-ft




Parametry 429

Nr Nazwal/wartos¢ Opis Dom/EkwM
K16
99.13  Zazgdano biegu Wybiera rodzaj biegu identyfikacyjnego silnika wykonywa- Brak
ident. nego podczas nastgpnego uruchomienia przemiennika cze-

stotliwosci. Podczas biegu identyfikacyjnego przemiennik

czestotliwosci identyfikuje charakterystyke silnika, aby uzy-

skac optymalne mozliwosci sterowania nim.

Jesli nie wykonano jeszcze biegu identyfikacyjnego (lub przy-

wrécono wartosci domysine za pomocg parametru 96.06

Przywrécenie parametréw), ten parametr jest automatycznie

ustawiany na warto$¢ Statyczny, co oznacza, ze nalezy

wykonaé bieg identyfikacyjny.

Po biegu identyfikacyjnym przemiennik czestotliwosci zostaje

zatrzymany i parametr jest automatycznie ustawiany na Brak.

Uwagi:

+ Aby zapewni¢ prawidtowy przebieg identyfikacyjny, limity
przemiennika czestotliwosci w grupie 30 (maksymalna i
minimalna predko$¢ oraz maksymalny i minimalny
moment) muszg by¢ wystarczajgco duze (zakres okre-
Slony limitami musi by¢ wystarczajgco szeroki). Jesli np.
limity predko$ci sg nizsze niz predko$¢ znamionowa sil-
nika, nie mozna wykona¢ biegu identyfikacyjnego.

* Przed uruchomieniem biegu identyfikacyjnego nalezy
upewnic sie, ze silnik jest zatrzymany.

» Dla biegu identyfikacyjnego Zaawansowany maszyna
musi zawsze zosta¢ odigczona od silnika.

* W przypadku silnika z magnesami trwatymi lub synchro-
nicznego silnika reluktancyjnego wymogiem biegu identyfi-
kacyjnego Normalny, Zredukowany lub Statyczny jest to,
ze wat silnika NIE MOZE by¢ zablokowany, a moment
obcigzenia musi by¢ mniejszy niz 10%.

* W trybie sterowania skalarnego (99.04 Tryb sterowania sil-
nikiem = Skalarny) bieg identyfikacyjny nie jest zadany
automatycznie. Mozna go jednak przeprowadzi¢ w celu
doktadniejszego oszacowania momentu.

» Po aktywowaniu biegu identyfikacyjnego mozna go anulo-
wag, zatrzymujgc przemiennik czestotliwosci.

+ Bieg identyfikacyjny musi by¢ wykonywany za kazdym
razem, gdy zmieniajg sie parametry silnika (99.04,
99.06...99.12).

* Nalezy zapewni¢, aby obwody bezpiecznego wytgczania
momentu i zatrzymania awaryjnego (jesli istniejg) byty
zamkniete podczas biegu identyfikacyjnego.

* Hamulec mechaniczny (jesli istnieje) nie jest otwierany
przez ukfad logiczny na potrzeby biegu identyfikacyjnego.

+ Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik cze-
stotliwosci jest uruchomiony.

Brak Nie zazgdano uruchomienia biegu identyfikacyjnego silnika. |0
Ten tryb mozna wybra¢ tylko wtedy, gdy uruchomiono juz raz
bieg identyfikacyjny (Normalny/Zredukowany/Sta-
tyczny/Zaawansowany).
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Nr

Nazwal/wartos¢

Opis

Dom/EkwM
K16

Normalny

Normalny bieg identyfikacyjny. Gwarantuje dobrg doktadno$¢
sterowania dla wszystkich przypadkéw. Bieg identyfikacyjny
trwa okoto 90 sekund. Ten tryb nalezy wybieraé zawsze, gdy
jest to mozliwe.

Uwagi:

+ Jesli moment obcigzenia jest wyzszy o 20% od momentu
znamionowedo silnika lub gdy maszyna nie wytrzyma
chwilowego znamionowego momentu obrotowego pod-
czas wykonywania biegu identyfikacyjnego, napedzane
urzadzenie musi by¢ odtgczone od silnika podczas normal-
nego biegu identyfikacyjnego.

* Przed uruchomieniem biegu identyfikacyjnego nalezy
sprawdzi¢ kierunek obrotow silnika. Podczas biegu silnik
bedzie obracat sig¢ w kierunku do przodu.

OSTRZEZENIE! Podczas biegu identyfikacyjnego sil-

A nik bedzie dziatat przy 50...100% predkosci znamio-

nowej. PRZED WYKONANIEM BIEGU

IDENTYFIKACYJNEGO NALEZY ZAPEWNIC, ABY URU-

CHOMIENIE SILNIKA BYLO BEZPIECZNE!

1

Zredukowany

Zredukowany bieg identyfikacyjny. Ten tryb nalezy wybra¢
zamiast ustawienia Normalny lub Zaawansowany biegu iden-
tyfikacyjnego, jesli:
+ straty mechaniczne sg wyzsze niz 20% (tzn. nie mozna
odtgczy¢ silnika od napedzanego urzgdzenia) lub
» zredukowany strumien nie jest dopuszczalny, gdy dziata
silnik (tzn. w przypadku silnika ze zintegrowanym hamul-
cem zasilanym z zaciskéw silnika).
Podczas tego biegu identyfikacyjnego sterowanie w obszarze
ostabienia pola przy wysokich momentach nie zawsze jest tak
doktadne, jak w przypadku sterowania silnikiem po normal-
nym biegu identyfikacyjnym. Zredukowany bieg identyfika-
cyjny jest wykonywany szybciej niz normalny bieg
identyfikacyjny (< 90 sekund).
Uwaga: Przed uruchomieniem biegu identyfikacyjnego
nalezy sprawdzi¢ kierunek obrotéw silnika. Podczas biegu sil-
nik bedzie obracat sie w kierunku do przodu.
OSTRZEZENIE! Podczas biegu identyfikacyjnego sil-
A nik bedzie dziatat przy 50...100% predkosci znamio-
nowej. PRZED WYKONANIEM BIEGU
IDENTYFIKACYJNEGO NALEZY ZAPEWNIC, ABY URU-
CHOMIENIE SILNIKA BYLO BEZPIECZNE!

Statyczny

Statyczny bieg identyfikacyjny. Do silnika wstrzykiwany jest
prad DC. W przypadku silnika indukcyjnego AC (asynchro-
nicznego) wat silnika nie obraca sie. W przypadku silnika z
magnesami trwatymi wat moze sig obraca¢ o pét obrotu.
Uwaga: Ten tryb nalezy wybrac, jesli bieg identyfikacyjny
Normalny, Zredukowany lub Zaawansowany nie jest mozliwy
z powodu ograniczen spowodowanych przez podtgczone ele-
menty mechaniczne (np. w przypadku zastosowan z podno-
$nikami lub dzwigami).

Zarezerwowane
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Nr

Nazwal/wartos¢

Opis

Dom/EkwM
K16

Zaawansowany

Zaawansowany bieg identyfikacyjny. Tylko obudowy R6...R11.
Gwarantuje najlepszg mozliwg doktadnosc¢ sterowania. Ukon-
czenie biegu identyfikacyjnego zajmuje bardzo duzo czasu.
Ten tryb nalezy wybrac, jesli wymagana jest najwyzsza
wydajno$é w catym obszarze roboczym.
Uwaga: Napedzane urzadzenie musi by¢ odtaczone od silnika,
poniewaz stosowany jest wysoki moment i predkosci przejsciowe.
OSTRZEZENIE! Podczas biegu identyfikacyjnego sil-
nik moze osigga¢ maksymalng (dodatnig) i minimalng
(ujemna) dopuszczalng predkosé. Wykonywane jest
kilka przyspieszen i zwolnien. Wykorzystane moga by¢: mak-
symalny moment, prad i predko$¢ dopuszczalne przez para-
metry limitu. PRZED WYKONANIEM BIEGU
IDENTYFIKACYJINEGO NALEZY ZAPEWNIC, ABY URU-
CHOMIENIE SILNIKA BYtO BEZPIECZNE!

6

Adaptacyjny

Adaptacyjny bieg identyfikacyjny. Zwigksza doktadno$¢ modelu
silnika podczas normalnej pracy przemiennika czestotliwosci.
Przemiennik czestotliwosci wykonuje najpierw statyczny bieg
identyfikacyjny. Parametry silnika sg nastgpnie aktualizowane
w celu zapewnienia wiekszej doktadnosci podczas sekwencji
adaptacji zgodnie z profilem sterowania uzytkownika. Po
ukonczeniu adaptacji parametry 99. 14 Ostatni wykonany bieg
id. zostajg zmienione z warto$ci Statyczny na Adaptacyjny.
Parametry silnika sg aktualizowane automatycznie, a uzyt-
kownik nie musi aktualizowaé innego parametru.

Uwagi:

» Tylko do sterowania wektorowego.

+ Tylko do obudowy R1...R4.

99.14

Ostatni wykonany
bieg id.

Wyswietla typ biegu identyfikacyjnego, ktéry ostatnio wyko-
nano. Wiecej informacji o réznych trybach mozna znalez¢ w
opisie opcji parametru 99.13 Zazgdano biegu ident..

Brak

Brak

Nie wykonano biegu identyfikacyjnego.

Normalny

Bieg identyfikacyjny Normalny.

Zredukowany

Bieg identyfikacyjny Zredukowany.

Statyczny

Bieg identyfikacyjny Statyczny.

Zarezerwowane

Zaawansowany

Bieg identyfikacyjny Zaawansowany.

Adaptacyjny

Bieg identyfikacyjny Adaptacyjny.

99.15

Obl. licz. par
biegunoéw siln.

Obliczona liczba par biegunéw w silniku.

Ol 0| O M| W[N] O

0...1000

Liczba par biegunéw.

99.16

Kolejnosc faz
silnika

Przetacza kierunek obrotéw silnika. Tego parametru mozna

uzy¢, jesli silnik obraca sie w nieprawidtowym kierunku (na

przyktad z powodu nieprawidtowej kolejnosci faz kabla sil-
nika) i korekta okablowania jest niepraktyczna.

Uwaga:

* Zmiana tego parametru nie wptywa na polaryzacje warto-
Sci zadanych predkosci, wiec dodatnia warto$¢ zadana
predkosci bedzie obraca¢ silnik ,do przodu”. Wybér kolej-
nosci faz zapewnia, ze kierunek ,do przodu” jest prawidto-
wym kierunkiem.

uvw

uvw

Normalne.

uwyv

Odwrotny kierunek obrotow.
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Réznice w wartosciach domysinych pomiedzy
ustawieniami czestotliwosci zasilania 50 Hz i 60 Hz

Parametr 95.20 Stowo opcji sprzetowych 1, bit 0 Czestotliwos¢ zasilania 60 Hz
zmienia domys$ine wartosci parametrow przemiennika czestotliwosci zgodnie

z czestotliwoscig zasilania, 50 Hz lub 60 Hz. Bit jest ustalany zgodnie z wymogami
rynku, na ktéry dostarczany jest przemiennik czestotliwosci.

Jesli potrzebna jest zmiana z 50 Hz na 60 Hz lub odwrotnie, nalezy zmieni¢ wartos¢
bitu, a nastepnie wykonac petny reset przemiennika czestotliwosci. Nastepnie nalezy
wybraé ponownie uzywane makro.

Ponizsza tabela przedstawia parametry, ktérych wartosci domysine zalezg
od ustawienia czestotliwosci zasilania.Ustawienie czestotliwo$ci zasilania razem
z kodem typu przemiennika czestotliwosci wptywajag réwniez na wartosci parametrow
grupy 99 Dane silnika, mimo ze te parametry nie sg wymienione w tabeli.

Nr Nazwa 95.20 Stowo opcji sprzetowych 1 | 95.20 Stowo opcji sprzetowych 1
bit Czestotliwos¢ zasilania 60 Hz | bit Czestotliwos$c zasilania 60 Hz
=50 Hz =60 Hz

11.45 Wej. czest. 1: skalow. maks. 1500,000 1800,000

12.20  Al1 skal. do maks. Al1 50,000 60,000

13.18  Maks. zrédta AO1 50,0 60,0

22.26 Predkosc stata 1 300,00 obr./min 360,00 obr./min

22.27 Predkosc stata 2 600,00 obr./min 720,00 obr./min

22.28 Predkosc stata 3 900,00 obr./min 1080,00 obr./min

22.29 Predkosc stata 4 1200,00 obr./min 1440,00 obr./min

22.30 Predkosc stata 5 1500,00 obr./min 1800,00 obr./min

22.30 Predkosc stata 6 2400,00 obr./min 2880,00 obr./min

22.31 Predkosc stata 7 3000,00 obr./min 3600,00 obr./min

28.26  Stafa czestotliwosc 1 5,00 Hz 6,00 Hz

28.27  Stafa czestotliwosc 2 10,00 Hz 12,00 Hz

28.28  Stafa czestotliwosc¢ 3 15,00 Hz 18,00 Hz

28.29  Stafa czestotliwosc 4 20,00 Hz 24,00 Hz

28.30  Stafa czestotliwosc¢ 5 25,00 Hz 30,00 Hz

28.31  Stafa czestotliwosc 6 40,00 Hz 48,00 Hz

28.32  Stafa czestotliwos¢ 7 50,00 Hz 60,00 Hz
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Nr Nazwa 95.20 Stowo opcji sprzetowych 1 | 95.20 Stowo opcji sprzetowych 1
bit Czestotliwosc¢ zasilania 60 Hz | bit Czestotliwo$¢ zasilania 60 Hz
=50 Hz =60 Hz

30.11 Min. predkosc¢ -1500,00 obr./min -1800,00 obr./min

30.12 Maks. predkosé 1500,00 obr./min 1800,00 obr./min

30.13  Min. czestotliwosé -50,00 Hz -60,00 Hz

30.14  Maks. czestotliwo$é 50,00 Hz 60,00 Hz

31.26  Limit predkosci f. utyku 150,00 obr./min 180,00 obr./min

31.27  Limit czestotliwo$ci futyku 15,00 Hz 18,00 Hz

31.30  Marg. wyt. dla przekr. predk. 500,00 obr./min 500,00 obr./min

46.01 Skalowanie predko$ci 1500,00 obr./min 1800,00 obr./min

46.02 Skalowanie czestotliwosci 50,00 Hz 60,00 Hz

46.31 Powyzej limitu predkosci 1500,00 obr./min 1800,00 obr./min

46.32  Powyzej limitu czestotliw. 50,00 Hz 60,00 Hz
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Dodatkowe dane parametrow

Zawartos¢ tego rozdziatu

W tym rozdziale przedstawiono liste parametréw z niektérymi dodatkowymi danymi,
takimi jak ich zakresy i 32-bitowe skalowanie dla magistrali komunikacyjnej. Opisy
parametréw znajdujg sie w rozdziale Parametry (str. 177).

Wyrazenia i skroty

Wyrazenie Definicja

Aktualny Sygnat zmierzony lub obliczony przez przemiennik czestotliwosci. Zwykle

sygnat sygnaty tego typu moga by¢ wytgcznie monitorowane i nie mozna ich
korygowac, jednak niektére sygnaty pochodzgce z licznikébw mozna
resetowac.

Zrédio Zrédto analogowe: parametr mozna ustawi¢ na warto$¢ innego parametru,

analogowe wybierajgc opcje ,Inne”, a nastepnie wybierajgc parametr zrodtowy z listy.
Oprdécz opcji ,Inne” parametr moze udostepnia¢ inne wstepnie okreslone
ustawienia.

Zrédio Zrédto cyfrowe: warto$é parametru moze byé pobierana z konkretnego bitu

cyfrowe wartosci innego parametru (,Inne”). Czasami warto$¢ moze by¢ na state
ustawiona na 0 (fatsz) lub 1 (prawda). Ponadto parametr moze oferowac
inne wstepnie okreslone ustawienia.

Dane Parametr danych.
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Wyrazenie Definicja

FbEQ32 Roéwnowaznik 32-bitowy dla magistrali komunikacyjnej: skalowanie miedzy
wartoscig widoczng na panelu a liczbg catkowitg uzywanag w komunikacji,
gdy warto$¢ 32-bitowa jest wybrana w przypadku transmisji do systemu
zewnetrznego.
Odpowiednie wartosci 16-bitowe znajdujg sig¢ w rozdziale Parametry
(str. 177).

Lista Lista wyboru.

Nr Numer parametru.

PB Packed Boolean (lista bitowa).

Real Liczba rzeczywista.

Typ Typ parametru. Patrz Zrédto analogowe, Zrédfo cyfrowe, Lista, PB, Real.

Adresy magistrali komunikacyjnej

Patrz podrecznik uzytkownika adaptera komunikacyjnego.
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Jed-
Nr Nazwa Typ Zakres nostka FbEq32
01 Wartosci aktualne
01.01 |Uzyta predkosé¢ silnika Real -30000,00...30000,00 | obr./min 100 =
1 obr./min
01.02 |Szacowana predk. silnika Real -30000,00...30000,00 | obr./min 100 =
1 obr./min
01.03 |Predkos¢ silnika % Real -1000,00...1000,00 % 100 = 1%
01.06 |Czestotliwos¢ wyjsciowa Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
01.07 |Prad silnika Real 0,00...30000,00 A 100=1A
01.08 |% pradu silnika wzgledem Real 0,0...1000,0 % 10=1%
wartosci znamionowe;j silnika
01.09 |% pradu silnika wzgledem Real 0,0...1000,0 % 10=1%
warto$ci znamionowej
przemiennika czestotliwosci
01.10 |Moment silnika Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
01.11 [Napigcie DC Real 0,00...2000,00 \ 100=1V
01.13 |Napiecie wyjsciowe Real 0...2000 \Y 1=1V
01.14 |Moc wyjsciowa Real -32768,00...32767,00 kw 100 =
1 jednostka
01.15 | % mocy wyjsciowej wzglgdem Real -300,00...300,00 % 100 = 1%
warto$ci znamionowej silnika
01.16 | % mocy wyjsciowej wzglgdem Real -300,00...300,00 % 100 = 1%
wartosci znamionowe;j
przemiennika czestotliwosci
01.17 |Moc na wale silnika Real -32768,00...32767,00 kW lub 100 =
KM 1 jednostka
01.18 |Licznik GWh inwertera Real 0...65535 GWh 1=1GWh
01.19 |Licznik MWh inwertera Real 0...1000 MWh 1=1MWh
01.20 |Licznik kWh inwertera Real 0...1000 kwh 1=1kWh
01.24 | Aktualny % strumienia Real 0...200 % 1=1%
01.30 |Skala momentu znamion. Real 0,000...4000000,000 Nm lub 1000 =
Ib ft 1 jednostka
01.50 |kWh w biezacej godzinie Real 0,00...1000000,00 kWh | 100 =1 kWh
01.51 |kWh w poprzedniej godz. Real 0,00...1000000,00 kWh 100 = 1 kWh
01.52 |kWh w biezacym dniu Real 0,00...1000000,00 kWh | 100 =1 kWh
01.53 |kWh w poprzednim dniu Real 0,00...1000000,00 kWh | 100 =1 kWh
01.54 |Skumul. energia inwertera Real -200000000,0... kWh 1=1kWh
200000000,0
01.55 |Licznik GWh inw. (resetow.) Real 0...65535 GWh 1=1GWh
01.56 |Licznik MWh inw. (resetow.) Real 0...1000 MWh 1=1MWh
01.57 |Licznik kWh inw. (resetow.) Real 0...1000 kWh 1=1kWh
01.58 |Skumul. energia inw. Real -200000000,0... kWh 1=1kWh
(resetow.) 200000000,0
01.61 |Uzyta bezwzgledna predkosc¢ 0,00...30000,00 obr./min 100 =
silnika 1 obr./min
01.62 | % bezwzglednej predkosci 0,00...1000,00% % 100 = 1%

silnika
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Nr Nazwa Typ Zakres nies(tiI;a FbEq32
01.63 |Bezwzgledna czestotliwos$¢ wyj. 0,00...500,00 Hz Hz 100 =1Hz
01.64 |Bezwzgl. moment silnika 0,0...1600,0 % 10=1%
01.65 |Bezwzgl. moc wyjsciowa 0,00...32767,00 kW 100 = 1 kW
01.66 |Bez. moc wyjsc. % wart. 0,00...300,00 % 100 = 1%

znam. silnika
01.67 | % bezwzglednej mocy 0,00...300,00 % 100 =1%
wyj$ciowej wartosci
znamionowej przemiennika
czestotliwosci
01.68 |Bezwzgl. moc na wale sil. 0,00...32767,00 kW 100 =1 kW
03 Wejsciowe wartosci zadane
03.01 |Warto$¢ zadana z panelu Real -100000,00...100000,00 - 100 =1
03.02 |Zdalna wart. zad. panelu Real -100000,00...100000,00 - 100 =1
03.05 |W. zad. 1 mag. kom. A Real -100000,00...100000,00 - 100 =1
03.06 |W. zad. 2 mag. kom. A Real -100000,00...100000,00 - 100 =1
03.09 |Warto$¢ zadana EFB 1 Real -30000,00...30000,00 - 100 =1
03.10 |Warto$¢ zadana EFB 2 Real -30000,00...30000,00 - 100 =1
04 Ostrzezenia i bledy
04.01 |Btad skutkujacy zatrz.awar. Dane 0000h...FFFFh - 1=1
04.02 | Aktywny btad 2 Dane 0000h...FFFFh - 1=1
04.03 | Aktywny btad 3 Dane 0000h...FFFFh - 1=1
04.06 |Aktywne ostrzezenie 1 Dane 0000h...FFFFh - 1=1
04.07 |Aktywne ostrzezenie 2 Dane 0000h...FFFFh - 1=1
04.08 |Aktywne ostrzezenie 3 Dane 0000h...FFFFh - 1=1
04.11 |Najnowszy btad Dane 0000h...FFFFh - 1=1
04.12 |2. najnowszy btad Dane 0000h...FFFFh - 1=1
04.13 |3. najnowszy btad Dane 0000h...FFFFh - 1=1
04.16 |Najnowsze ostrzezenie Dane 0000h...FFFFh - 1=1
04.17 |2. najnowsze ostrzezenie Dane 0000h...FFFFh - 1=1
04.18 |3. najnowsze ostrzezenie Dane 0000h...FFFFh - 1=1
04.40 |Stowo zdarzenia 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
04.41 |Kod stowa zdarzenia 1 bit 0 Dane 0x2310...FFFFh - 1=1
04.43 |Kod stowa zdarzenia 1 bit 1 Dane 0x3210...FFFFh - 1=1
04.45,
04.47,
04.49,
04.71 |Kod stowa zdarzenia 1 bit 15 Dane 0x2330...FFFFh - 1=1
05 Diagnostyka
05.01 |Licznik czasu wigczenia Real 0...65535 d 1=1d
05.02 |Licznik czasu pracy Real 0...65535 d 1=1d
05.03 |Godziny pracy Real 0,0...429496729,5 godz. | 10 =1 godz.
05.04 |Licznik czasu wigcz. went. Real 0...65535 d 1=1d
05.10 |Temperatura karty sterowania Real -100...300 °C lub 10=1
°F
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05.11 | Temperatura inwertera Real -40,0...160,0 % 10=1%
05.20 |Stowo diagnostyczne 1 PB 0000h...FFFFh -

05.21 |Stowo diagnostyczne 2 PB 0000h...FFFFh -
05.22 |Stowo diagnostyczne 3 PB 0000h...FFFFh -
05.80 |Predk. silnika przy btedzie Real -30000,00...30000,00 | obr./min 100 =

1 obr./min
05.81 |Czestotl. wyj. przy bledzie Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
05.82 |Napiecie DC przy btedzie Real 0,00...2000,00 \% 100=1V
05.83 |Prad silnika przy btedzie Real 0,00...30000,00 A 100=1A
05.84 |Mom. siln. podczas btedu Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
05.85 |Gt. st. stanu podczas btedu PB 0000h...FFFFh - 1=1
05.86 |Opdzn. stan wej. DI przy bt. PB 0000h...FFFFh - 1=1
05.87 | Temp. inw. podczas btedu Real -40...160 °C 10=1%
05.88 |Uz. w. zad. podczas btedu Real -30000,00...30000,00 Hz 100 =1Hz

06 Stowa sterowania i stanu
06.01 |Gtowne stowo sterowania PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.11 |Gtéwne stowo stanu PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.16 | Stowo stanu 1 przemien. PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.17 |Stowo stanu 2 przemien. PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.18 |Stowo stanu przerw. startu PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.19 |Stowo stanu ster. predk. PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.20 |Stowo stanu predkosci statej PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.21 |Stowo stanu 3 przemien. PB 0000h...FFFFh - 1=1
06.29 |Wybdr bitu 10 MSW Zrédho cyfrowe - - 1=1
06.30 |Wybdr bitu 11 MSW Zrédho cyfrowe - - 1=1
06.31 |Wybor bitu 12 MSW Zrédio cyfrowe - - 1=1
06.32 | Wybor bitu 13 MSW Zrédio cyfrowe - - 1=1
06.33 | Wybor bitu 14 MSW Zrédio cyfrowe - - 1=1
07 Informacje systemowe
07.03 |ID typu przemiennika Lista - - 1=1
07.04 |Nazwa opr. sprzetowego Lista - - 1=1
07.05 |Wersja opr. sprzetowego Dane - - 1=1
07.06 |Nazwa pak. tadowania Lista - - 1=1
07.07 |Wersja pak. tadowania Dane - - 1=1
07.11 | Wykorzystanie CPU Real 0...100 % 1=1%
07.25 |Nazwa pakietu dostosowania Dane - - 1=1
07.26 |Wersja pakietu dost. Dane - - 1=1
07.30 |Stan programu adapt. PB 0000h...FFFFh - 1=1
07.31 |Stan sekwencji AP Dane 0...20 - 1=1
07.35 |Konfiguracja przem. czest. PB 0000h...FFFFh - 1=1
07.36 |Konfiguracja przemiennika PB 0000h...FFFFh - 1=1
czestotliwosci 2




440 Dodatkowe dane parametrow

Grupy parametrow 10...99

Jed-

Nr Nazwa Typ Zakres nostka FbEQq32
10 Standardowe DI, RO
10.01 |Stan DI PB 0000h...FFFFh - 1=
10.02 |Stan DI po opdznieniach PB 0000h...FFFFh - 1=
10.03 |Wybor wymuszenia DI PB 0000h...FFFFh - 1=
10.04 |Wymuszone warto$ci DI PB 0000h...FFFFh - 1=
10.05 [Opodznienie WL. DI1 Real 0,00...3000,00 s 100 =1
10.06 [Opoznienie WYL.DI1 Real 0,00...3000,00 s 100 =1
10.07 |Opodznienie WE.DI2 Real 0,00...3000,00 s 100 =1
10.08 [Opoznienie WYL.DI2 Real 0,00...3000,00 s 100 =1
10.09 |Opodznienie WE.DI3 Real 0,00...3000,00 s 100 =1
10.10 [Opoznienie WYL.DI3 Real 0,00...3000,00 s 100 =1
10.11 |Opdznienie Wt.DI4 Real 0,00...3000,00 s 100 =1
10.12 |[Opodznienie WYL.DI4 Real 0,00...3000,00 s 100 =1
10.13 |Opodznienie WE.DI5 Real 0,00...3000,00 s 100 =1
10.14 [Opodznienie WYL.DI5 Real 0,00...3000,00 s 100 =1
10.15 |Opodznienie WL.DI6 Real 0,00...3000,00 s 100 =1
10.16 |Opodznienie WYL.DI6 Real 0,00...3000,00 s 100 =1
10.21 |Stan wyj$¢ RO PB 0000h...FFFFh - 1=
10.22 |Wybér wymuszenia RO PB 0000h...FFFFh - 1=
10.23 |Wymuszone dane RO PB 0000h...FFFFh - 1=1
10.24 |Zrodio RO1 Zrédio cyfrowe - - 1=
10.25 [Opoznienie WE. RO1 Real 0,0...3000,0 s 10=1s
10.26 |Opoznienie WYL. RO1 Real 0,0...3000,0 s 10=1s
10.27 |Zrédio RO2 Zrédio cyfrowe - - 1=
10.28 |Opodznienie WE. RO2 Real 0,0...3000,0 s 10=1s
10.29 |Opodznienie WYt. RO2 Real 0,0...3000,0 s 10=1s
10.30 |Zrédto RO3 Zrédio cyfrowe - - 1=
10.31 |[Opodznienie WE. RO3 Real 0,0...3000,0 s 10=1s
10.32 |Opodznienie WYL. RO3 Real 0,0...3000,0 s 10=1s
10.99 |Stowo sterowania RO/DIO PB 0000h...FFFFh - 1=1
10.101 |Licznik przetaczen RO1 Real 0...4294967000 - 1=
10.102 | Licznik przetaczen RO2 Real 0...4294967000 - 1=
10.103 | Licznik przetagczen RO3 Real 0...4294967000 - 1=
11 Standardowe DIO, Fl, FO
11.02 |Stan DIO po opdznieniach PB 0000h...FFFFh - 1=
11.03 | Wyboér wymuszenia DIO PB 0000h...FFFFh - 1=
11.04 |Wymuszenie wartosci DIO PB 0000h...FFFFh - 1=
11.05 |Konfiguracja DIO1 Lista 0,2 - 1=
11.06 |Zrédto wyjécia DIO1 PB 0000h...FFFFh - 1=
11.07 | Opdznienie WE. DIO1 Real 0,0...3000,0 s 10=1s
11.08 |Opdznienie WYL. DIO1 Real 0,0...3000,0 s 10=1s
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11.17 |Konfiguracja DI4 Lista 0...1 - 1=1
11.21 |Konfiguracja DI5 Lista - - 1=1
11.38 |Wej. czest. 1: wart. akt. Real 0...16000 Hz 1=1Hz
11.39 |Wej.czest.1: wart.skalow. Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
11.42 |Wej. czest. 1: minimum Real 0...16000 Hz 1=1Hz
11.43 |Wej. czest. 1: maksimum Real 0...16000 Hz 1=1Hz
11.44 |Wej. czest. 1: skalow. min. Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
11.45 |Wej. czest. 1: skalow. maks. Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1

12 Standardowe Al
12.02 |Wyboér wymuszenia Al PB 0000h...FFFFh - 1=1
12.03 |Funkcja nadzoru Al Lista - - 1=1
12.04 |Wybér nadzoru Al PB 0000h...FFFFh - 1=1
12.11 |Wartos$¢ aktualna Al1 Real 0,000...22,000 mAlub | mAlubV 1000 =
0,000...11,000 V 1 jednostka
12.12 |Warto$¢ skalowana Al1 Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12.13 |Warto$é wymuszona Al1 Real 0,000...22,000 mAlub [mAlubV 1000 =
0,000...11,000 V 1 jednostka
12.15 |Wybdr jednostki Al1 Lista - - 1=1
12.16 | Czas filtru Al1 Real 0,000...30,000 s 1000=1s
12.17 |Min. A1 Real 0,000...22,000 mAlub | mAlub VvV 1000 =
0,000...11,000 V 1 jednostka
12.18 |Maks. Al1 Real 0,000...22,000 mAlub | mAlubV 1000 =
0,000...11,000 V 1 jednostka
12.19 | Al1 skal. do min. Al1 Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12.20 |Al1 skal. do maks. Al1 Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12.21 |Warto$¢ aktualna Al2 Real 0,000...20,000 mAlub | mAlub VvV 1000 =
0,000...10,000 V 1 jednostka
12.22 |Warto$¢ skalowana Al2 Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12.23 |Warto$é wymuszona Al2 Real 0,000...20,000 mAlub [mAlubV 1000 =
0,000...10,000 V 1 jednostka
12.25 |Wybdr jednostki Al2 Lista - - 1=1
12.26 | Czas filtru Al2 Real 0,000...30,000 s 1000=1s
12.27 |Min. Al2 Real 0,000...22,000 mAlub | mAlubV 1000 =
0,000...11,000 V 1 jednostka
12.28 |Maks. Al2 Real 0,000...22,000 mAlub | mAlubV 1000 =
0,000...11,000 V 1 jednostka
12.29 | AlI2 skal. do min. A2 Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12.30 |AI2 skal. do maks. Al2 Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12.101 | Wartos$¢ procentowa Al1 Real 0,00...100,00 % 100=1%
12.102 | Wartos$¢ procentowa Al2 Real 0,00...100,00 % 100=1%
13 Standardowe AO
13.02 | Wyboér wymuszenia AO PB 0000h...FFFFh - 1=1
13.11 |Wartos$¢ aktualna AO1 Real 0,000...22,000 lub mA 1000 =1 mA
0,000...11000 V
13.12 |Zrédto AO1 Zrédfo - - 1=1
analogowe
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13.13 |Warto$¢ wymuszona AO1 Real 0,000...22,000 lub mA 1000 =1 mA
0,000...11000 V
13.15 [Wybor jednostki AO1 Lista 2,10 - 1=1
13.16 |Czas filtru AO1 Real 0,000...30,000 s 1000=1s
13.17 [Min. zrédta AO1 Real -32768,0...32767,0 - 10=1
13.18 [Maks. zrodta AO1 Real -32768,0...32767,0 - 10=1
13.19 [AO1 z min. zr. AO1 Real 0,000...22,000 lub mA 1000 =1 mA
0,000...11000 V
13.20 [AO1 z maks. zr. AO1 Real 0,000...22,000 lub mA 1000 = 1 mA
0,000...11000 V
13.21 |Warto$¢ aktualna AO2 Real 0,000...22,000 mA 1000 =1 mA
13.22 |Zrédio AO2 Zrédto - - 1=1
analogowe
13.23 |Warto$¢ wymuszona AO2 Real 0,000...22,000 mA 1000 =1 mA
13.26 |Czas filtru AO2 Real 0,000...30,000 s 1000=1s
13.27 |Min. zrédta AO2 Real -32768,0...32767,0 - 10=1
13.28 [Maks. zrodta AO2 Real -32768,0...32767,0 - 10=1
13.29 [Wyj. AO2 z min. zr. AO2 Real 0,000...22,000 mA 1000 = 1 mA
13.30 [Wyj. AO2 z maks. zr. AO2 Real 0,000...22,000 mA 1000 = 1 mA
13.91 |Magazyn danych AO1 Real -327,68...327,67 - 100 =1
13.92 |Magazyn danych AO2 Real -327,68...327,67 - 100 =1
15 Modut rozszerzenia I/O
15.01 | Typ modutu rozszerzenia Lista - - 1=1
15.02 |Wykryty modut rozszerz. Lista - - 1=1
15.04 |Stan wyj$¢ RO PB 0000h...FFFFh - 1=1
15.05 |Wybdr wymuszenia RO PB 0000h...FFFFh - 1=1
15.06 |Wymuszone dane RO PB 0000h...FFFFh - 1=1
15.07 |Zrédio RO4 Zrédio cyfrowe - - 1=1
15.08 [Opodznienie WL. RO4 Real 0,0...3000,0 s 10=1s
15.09 |Opodznienie WYL. RO4 Real 0,0...3000,0 s 10=1s
15.10 |Zrédio RO5 Zrédio cyfrowe - - 1=
15.11 | Opdznienie WE. RO5 Real 0,0...3000,0 s 10=1s
15.12 |Opdznienie WYL. RO5 Real 0,0...3000,0 s 10=1s
15.13 | Zrédio RO6 Zrédio cyfrowe - - 1=
15.14 |Opoznienie Wt. RO6 Real 0,0...3000,0 s 10=1s
15.15 |Opodznienie WYL. RO6 Real 0,0...3000,0 s 10=1s
15.16 |Zrodio RO7 Zrédio cyfrowe - - 1=
15.17 |Opodznienie Wt. RO7 Real 0,0...3000,0 s 10=1s
15.18 |Opodznienie WYL. RO7 Real 0,0...3000,0 s 10=1s
19 Tryb pracy
19.01 |Aktualny tryb pracy Lista - - 1=1
19.11 |Wybér Zew1/Zew2 Zrédfo cyfrowe - - 1=1
19.12 | Tryb sterowania Zew1 Lista - 1=1
19.14 | Tryb sterowania Zew2 Lista - 1=1
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19.16 | Tryb sterowania lokalnego Lista - - 1=1
19.17 | Sterowanie lokalne wyt. Lista - - 1=1

20 Start/stop/kierunek
20.01 |Komendy Zew1 Lista - - 1=
20.02 | Typ wyzw. startu Zew1 Lista - - 1=
20.03 |Zrédto wel Zew1 Zrédio cyfrowe - - 1=
20.04 |Zrédto we2 Zew1 Zrédfo cyfrowe - - 1=
20.05 |Zrédto we3 Zew1 Zrédfo cyfrowe - - 1=
20.06 |Komendy Zew2 Lista - - 1=
20.07 | Typ wyzw. startu Zew2 Lista - - 1=
20.08 |Zrédto wel Zew2 Zrédfo cyfrowe - - 1=
20.09 |Zrédio we2 Zew2 Zrédfo cyfrowe - - 1=
20.10 |Zrédio we3 Zew2 Zrédfo cyfrowe - - 1=
20.11 |Tryb zatrz. wyt. zezw. na Lista - - 1=
bieg
20.12 |Zrédto zezwolenia na bieg 1 | Zrédfo cyfrowe - - 1=
20.19 | Polecenie wigczenia startu | Zrédfo cyfrowe - - 1=
20.21 |Kierunek Lista - - 1=
20.22 |Zezwolenie na obracanie Zrédfo cyfrowe - - 1=
20.25 |Wt. biegu prébnego Zrédio cyfrowe - - 1=
20.26 |Zrédto startu biegu probn. 1 | Zrédfo cyfrowe - - 1=
20.27 |Zrédto startu biegu probn. 2 | Zrédto cyfrowe - - 1=
21 Tryb start/stop
21.01 |Tryb startu Lista - - 1=1
21.02 |Czas magnesowania Real 0...10000 ms 1=1ms
21.03 |Tryb zatrzymania Lista - - 1=
21.04 |Tryb zatrzymania Lista - - 1=
awaryjnego
21.05 |Zrédio zatrzymania awar. Zrédfo cyfrowe - - 1=
21.06 |Limit predkosci zerowej Real 0,00...30000,00 obr./min 100 =
1 obr./min
21.07 |Opoz. predkosci zerowe;j Real 0...30000 ms 1=1ms
21.08 |Sterowanie prgdem DC PB 0000b...0011b - 1=1
21.09 |Predkos$¢ trzymania DC Real 0,00...1000,00 obr./min 100 =
1 obr./min
21.10 |Wart. zadana pragdu DC Real 0,0...100,0 % 10=1%
21.11 |Czas magnesowania dodat. Real 0...3000 s 1=1s
21.14 |Wybor zrodta nagrz. Zrédfo cyfrowe - - 1=1
wstepnego
21.15 |Czas opdzn. nagrz. Real 10...3000 s 1=1s
wstepnego.
21.16 |Prad nagrzew. wstepnego Real 0,0...30,0 % 10=1%
21.18 |Czas autom. restartowania Real 0,0,0,1...10 s 10=1s
21.19 |Tryb startu skalarnego Lista - - 1=1
21.21 |Czestotliwos¢ trzymania DC Real 0,00...1000,00 Hz 100 =1Hz
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21.22 | Opoznienie startu Real 0,00...60,00 s 100=1s
21.23 |Plynny start Real - 1=1
21.24 |Prad ptynnego startu Real 10,0...200,0 % 100 = 1%
21.25 |Predkos¢ ptynnego startu Real 2,0...100,0 % 100 = 1%
21.26 |Prad podbicia momentu Real 15,0...300,0 % 100 = 1%
21.27 |Czas wzmocnienia momentu Real 0,0...60,0 s 10=1s
21.30 |Tryb zatrzymania Real - 1=1

kompensac;ji predk.
21.31 |Opo6zn. zatrz. z komp. predk. Real 0,00...1000,00 s 100=1s
21.32 | Prog zatrz. kompens.predk. Real 0...100 % 1=1%
21.34 |Wymus aut. restart. Lista - 1=1
21.35 |Moc nagrzewania Real 0,00...10,00 kW 100 =1 kW
wstepnego
21.36 |Jednostka nagrzewania Lista - 1=1
wstepnego
22 Wyboér wart. zadanej predkosci
22.01 |Nieograniczona w.zad. Real -30000,00...30000,00 obr./min 100 =
predk. 1 obr./min
22.11 |W. zad. pred. 1 Zew1 Zrédio - 1=1
analogowe
22.12 |W. zad. pred. 2 Zew1 Zrédio - 1=1
analogowe
22.13 |Funkcja pred. Zew1 Lista - 1=1
22.18 |W. zad. pred. 1 Zew2 Zrédio - 1=1
analogowe
22.19 |W. zad. pred. 2 Zew2 Zrédto - 1=1
analogowe
22.20 |Funkcja pred. Zew2 Lista - 1=1
22.21 |Funkcja statej predkosci PB 00b...11b - 1=1
22.22 |Wybor statej predkosci 1 Zrédio cyfrowe - 1=1
22.23 |Wybor statej predkosci 2 Zrédio cyfrowe - 1=1
22.24 |Wybor statej predkosci 3 Zrédio cyfrowe - 1=1
22.26 |Predkos¢ stata 1 Real -30000,00...30000,00 | obr./min 100 =
1 obr./min
22.27 |Predkos$¢ stata 2 Real -30000,00...30000,00 | obr./min 100 =
1 obr./min
22.28 |Predkos$¢ stata 3 Real -30000,00...30000,00 | obr./min 100 =
1 obr./min
22.29 |Predkos$¢ stata 4 Real -30000,00...30000,00 | obr./min 100 =
1 obr./min
22.30 |Predkos¢ stata 5 Real -30000,00...30000,00 | obr./min 100 =
1 obr./min
22.31 |Predkos$¢ stata 6 Real -30000,00...30000,00 | obr./min 100 =
1 obr./min
22.32 |Predkos$¢ stata 7 Real -30000,00...30000,00 | obr./min 100 =
1 obr./min
22.41 |Bezpieczna w. zad. predk. Real -30000,00...30000,00 | obr./min 100 =

1 obr./min
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22.42 |W. zad. biegu prébnego 1 Real -30000,00...30000,00 | obr./min 100 =
1 obr./min
22.43 |W. zad. biegu prébnego 2 Real -30000,00...30000,00 obr./min 100 =
1 obr./min
22.51 |Funkcja predk. krytycznej PB 00b...11b - 1=1
22.52 |Predkos$¢ krytyczna 1 niska Real -30000,00...30000,00 | obr./min 100 =
1 obr./min
22.53 |Predkos¢ krytyczna 1 wys. Real -30000,00...30000,00 obr./min 100 =
1 obr./min
22.54 |Predkos$¢ krytyczna 2 niska Real -30000,00...30000,00 obr./min 100 =
1 obr./min
22.55 |Predkos¢ krytyczna 2 wys. Real -30000,00...30000,00 obr./min 100 =
1 obr./min
22.56 |Predkos$¢ krytyczna 3 niska Real -30000,00...30000,00 obr./min 100 =
1 obr./min
22.57 |Predkos$¢ krytyczna 3 wys. Real -30000,00...30000,00 | obr./min 100 =
1 obr./min
22.71 |Funkcja potencjom. silnika Lista - - 1=1
22.72 |Wart. pocz. potencj. silnika Real -32768,00...32767,00 - 100 =1
22.73 |Zrédto gérne potengj. silnika | Zrédfo cyfrowe - - 1=1
22.74 |Zrédto dolne potengj. silnika | Zrédfo cyfrowe - - 1=1
22.75 |Czas rampy potenc;. silnika Real 0,0...3600,0 s 10=1s
22.76 |Warto$¢ min. potencj. silnika Real -32768,00...32767,00 - 100 =1
22.77 |Wart. maks potenc;. silnika Real -32768,00...32767,00 - 100 =1
22.80 |Akt. w. zad. potenc;. silnika Real -32768,00...32767,00 - 100 =1
22.86 |Akt. wart. zad. predkosci 6 Real -30000,00...30000,00 obr./min 100 =
1 obr./min
22.87 |Akt. wart. zad. predkosci 7 Real -30000,00...30000,00 | obr./min 100 =
1 obr./min
23 Rampa wart. zad. predkosci
23.01 |W.zad.predkosci przed Real -30000,00...30000,00 obr./min 100 =
ramp. 1 obr./min
23.02 |W. zad. predkosci po ramp. Real -30000,00...30000,00 obr./min 100 =
1 obr./min
23.11 [Wybér zestawu ramp Zrédfo cyfrowe - - 1=1
23.12 |Czas przyspieszania 1 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.13 |Czas zwalniania 1 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.14 |Czas przyspieszania 2 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.15 |Czas zwalniania 2 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.20 |Czas przysp. dla biegu prob. Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.21 |Czas zwaln. dla biegu préb. Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.23 |Czas zatrz. awaryjnego Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.28 |Zmienne nachylenie wt. Lista - - 1=1
23.29 |Wskaznik zmiennego Real 2...30000 ms 1=1ms
nachyl.
23.32 |Ksztalt rampy 1 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.33 |Ksztalt rampy 2 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
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24 Warunkowa w. zad. predkosci
24.01 |Uzyta wart. zad. predkosci Real -30000,00...30000,00 obr./min 100 =
1 obr./min
24.02 |Uzyte sprz. zwr. od Real -30000,00...30000,00 obr./min 100 =
predkosci 1 obr./min
24.03 |Filtrowany btad predkosci Real -30000,00...30000,00 | obr./min 100 =
1 obr./min
24.04 |Odwrocony biad predkosci Real -30000,00...30000,00 obr./min 100 =
1 obr./min
2411 |Korekcja predkosci Real -10000,00...10000,00 | obr./min 100 =
1 obr./min
24.12 |Czas filtr. btedu predk. Real 0...10000 ms 1=1ms
25 Sterowanie predkoscia
25.01 |Ster. predk.: w.zad. Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
momentu
25.02 |Proporc. wzmocnienie Real 0,00...250,00 - 100 =1
predk.
25.03 |Czas catkowania predkosci Real 0,00...1000,00 s 1000=1s
25.04 |Czas rozniczk. predkosci Real 0,000...10,000 s 1000=1s
25.05 |Czas filtru rézniczkowania Real 0...10000 ms 1=1ms
25.06 |Czas roznicz. komp.przysp. Real 0,00...1000,00 s 100=1s
25.07 |Czas filtr. komp. przysp Real 0,0...1000,0 ms 10=1ms
25.15 |Wzmoc. prop. stopu bezp. Real 1,00...250,00 - 100 =1
25.33 | Autostrojenie reg. predk. Lista - - 1=1
25.34 |Tryb autostr. reg. predk. Lista - - 1=1
25.37 |Mechaniczna stata czas. Real 0,00...1000,00 s 100=1s
25.38 | Krok momentu autostrojenia Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
25.39 |Krok predkosci autostrojenia Real 0,00...100,00 % 100 =1%
25.40 |Czasy powtorz autostrojenia Real 1...10 - 1=1
25.53 |Moment.: w. zad. proporc;j. Real -30000,0...30000,0 % 10=1%
25.54 |Moment.: w. zad. catkow. Real -30000,0...30000,0 % 10=1%
25.55 |Moment.: w. zad. rozniczk. Real -30000,0...30000,0 % 10=1%
25.56 |Moment: kompens. przysp. Real -30000,0...30000,0 % 10=1%
26 Lancuch wart. zad. momentu
26.01 |Wart. zad. momentu do TC Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
26.02 |Uzyta wart. zad. momentu Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
26.08 |Min. wart. zad. momentu Real -1000,0...0,0 % 10=1%
26.09 |Maks. wart. zad. momentu Real 0,0...1000,0 % 10=1%
26.11 |Zrodto wart. zad. momentu 1 Zrédio - - 1=1
analogowe
26.12 |Zrédto wart. zad. momentu 2 Zrédio - - 1=1
analogowe
26.13 |Funkcja w. zad. momentu 1 Lista 0...5 - 1=1
26.14 |Wybor w. zad. momentu 1/2 | Zrédfo cyfrowe - - 1=1
26.17 |Czas filtru w. zad. momentu Real 0,000...30,000 s 1000=1s
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26.18 |Czas wzrostu rampy mom. Real 0,000...60,000 s 1000=1s
26.19 |Czas spadku rampy mom. Real 0,000...60,000 s 1000=1s
26.20 | Odwrécenie momentu Lista - - 1=1
26.21 |Wyb. momentu: mom. wej. | Zrédfo cyfrowe - - 1=1
26.22 |Wyb. momentu: predk. wej. |Zrédfo cyfrowe - - 1=1
26.70 |Akt. w. zad. momentu 1 Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
26.71 |Akt. w. zad. momentu 2 Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
26.72 |Akt. w. zad. momentu 3 Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
26.73 |Akt. w. zad. momentu 4 Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
26.74 |Wyj. w. zad. mom. po ramp. Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
26.75 |Akt. w. zad. momentu 5 Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
26.81 |Wzmoc.dla kontr.nagt.przysp Real 0,0...10000,0 - 10=1
26.82 |Czas catk.dla Real 0,0...10,0 s 10=1

kontr.nagt.przys.
28 Lancuch w. zad. czestotliwosci
28.01 |Wejscie rampy w. zad. czest. Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.02 | Wyjscie rampy w. zad. czest. Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.11 |W. zad. czest. 1 Zew1 Zrédto - - 1=1
analogowe
28.12 |W. zad. czest. 2 Zew1 Zrédfo - - 1=1
analogowe
28.13 |Funkcja czestotliw. Zew1 Lista - - 1=1
28.15 |W. zad. czest. 1 Zew2 Zrédfo - - 1=1
analogowe
28.16 |W. zad. czest. 2 Zew2 Zrédfo - - 1=1
analogowe
28.17 |Funkcja czestotliw. Zew2 Lista - - 1=
28.21 |Funkcja statej czestotliwosci PB 00b...11b - 1=
28.22 |Wybor statej czestotliw. 1 Zrédfo cyfrowe - - 1=
28.23 | Wybdr statej czestotliw. 2 Zrédio cyfrowe - - 1=
28.24 |Wybor statej czestotliw. 3 Zrédio cyfrowe - - 1=
28.26 |Stata czestotliwos¢ 1 Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.27 |Stata czestotliwos¢ 2 Real -500,00...500,00 Hz 100 =1 Hz
28.28 |Stata czestotliwos$¢ 3 Real -500,00...500,00 Hz 100 =1 Hz
28.29 |Stata czestotliwos¢ 4 Real -500,00...500,00 Hz 100 =1 Hz
28.30 |Stata czestotliwos¢ 5 Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.31 |Stata czestotliwos$¢ 6 Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.32 |Stata czestotliwos¢ 7 Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.41 |Bezpieczna wart. zad. czest. Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.42 |Warto$¢ zadana Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
czestotliwosci biegu
prébnego 1.
28.43 |Wartos¢ zadana Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz

czegstotliwosci biegu
prébnego 2.
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28.51 |Funkcja czest. krytycznej PB 00b...11b - 1=1
28.52 |Czest. krytyczna 1 niska Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.53 |Czest. krytyczna 1 wysoka Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.54 |Czest. krytyczna 2 niska Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.55 |Czest. krytyczna 2 wysoka Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.56 |Czest. krytyczna 3 niska Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.57 |Czest. krytyczna 3 wysoka Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.71 |Wybor ust. rampy czest. Zrédio cyfrowe - - 1=1
28.72 |Czestotliwosc¢: czas przysp. Real 0,000...1800,000 S 1000=1s

1
28.73 | Czestotliwos¢: czas zwaln. 1 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.74 | Czestotliwos¢: czas przysp. Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
2
28.75 |Czestotliwos¢: czas zwaln. 2 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.76 |Zerowe zr. wej. rampy czest. | Zrédfo cyfrowe - - 1=1
28.82 |Ksztalt rampy 1 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.83 |Ksztalt rampy 2 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.92 |Akt. w. zad. czestotl. 3 Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.96 |Akt. w. zad. czestotl. 7 Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.97 |Nieogr. wart. zad. czest. Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
30 Limity
30.01 | Stowo limitu 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
30.02 |Moment: stan limitu PB 0000h...FFFFh - 1=1
30.11 | Min. predko$é Real -30000,00...30000,00 | obr./min 100 =
1 obr./min
30.12 |Maks. predkos¢ Real -30000,00...30000,00 | obr./min 100 =
1 obr./min
30.13 |Min. czestotliwosé Real -500,00...500,00 Hz 100 =1 Hz
30.14 |Maks. czestotliwosé Real -500,00...500,00 Hz 100 =1 Hz
30.17 |Maks. prad Real 0,00...2,16 A 100=1A
30.18 |Wybor lim. momentu Zrédio cyfrowe - - 1=1
30.19 |Minimalny moment 1 Real -1600,0...0,0 % 10=1%
30.20 |Maksymalny moment 1 Real 0,0...1600,0 % 10=1%
30.21 |Zrédto min. momentu 2 Zrédto - - 1=1
analogowe
30.22 |Zrédto maks. momentu 2 Zrédio - - 1=1
analogowe
30.23 |Minimalny moment 2 Real -1600,0...0,0 % 10=1%
30.24 |Maksymalny moment 2 Real 0,0...1600,0 % 10=1%
30.26 |Limit mocy napedowe;j Real 0,00...600,00 % 100 = 1%
30.27 |Limit mocy generowanej Real -600,00...0,00 % 100 = 1%
30.30 |Kontrola nad przepigciem Lista - - 1=1
30.31 |Kontr. nad zbyt niskim nap. Lista - - 1=1
30.35 | Termiczne ogranicz. prgdu Lista - - 1=1
30.36 |Speed limit selection Zrédio cyfrowe - - 1=1
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30.37 |Min speed source Zrédto - - 1=1
analogowe
30.38 |Max speed source Zrédfo - - 1=1
analogowe
31 Funkcje btedu
31.01 |Zrédio zdarzenia zewn. 1 Zrédfo cyfrowe - - 1=
31.02 | Typ zdarzenia zewn. 1 Lista - - 1=
31.03 |Zrédio zdarzenia zewn. 2 Zrédfo cyfrowe - - 1=
31.04 |Typ zdarzenia zewn. 2 Lista - - 1=
31.05 |Zrédto zdarzenia zewn. 3 Zrédfo cyfrowe - - 1=
31.06 |Typ zdarzenia zewn. 3 Lista - - 1=
31.07 |Zrédto zdarzenia zewn. 4 Zrédfo cyfrowe - - 1=
31.08 |Typ zdarzenia zewn. 4 Lista - - 1=
31.09 |Zrédto zdarzenia zewn. 5 Zrédfo cyfrowe - - 1=
31.10 |Typ zdarzenia zewn. 5 Lista - - 1=
31.11 |Wybdr resetu btedu Zrédfo cyfrowe - - 1=
31.12 |Wybor autoresetu PB 0000h...FFFFh - 1=
31.13 |Wybor btedu Real 0000h...FFFFh - 1=
31.14 |Liczba préb Real 0...5 - 1=
31.15 |kgczny czas prob Real 1,0...600,0 s 10=1s
31.16 |Czas opdznienia Real 0,0...120,0 s 10=1s
31.19 |Utrata fazy silnika Lista - - 1=1
31.21 |Utrata fazy zasilania Lista - - 1=1
31.22 |Wskaznik STO praca/zatrz. Lista - - 1=1
31.23 |Btad okablow./uziemienia Lista - - 1=1
31.24 |Funkcja utyku Lista - - 1=1
31.25 |Limit pradu f. utyku Real 0,0...1600,0 % 10=1%
31.26 |Limit predkosci f. utyku Real 0,00...10000,00 obr./min 100 =
1 obr./min
31.27 |Limit czgstotliwosci futyku Real 0,00...1000,00 Hz 100 =1Hz
31.28 |Czas utyku Real 0...3600 s 1=1s
31.30 |Marg. wyt. dla przekr. predk. Real 0,00...10000,00 obr./min 100 =
1 obr./min
31.31 |Marg. wyt. dla przekr.czest. Real 0,00...10000,0 Hz 100 =1Hz
31.32 |Nadzér rampy zatrzymania Real 0...300 % 1=1%
awaryjn.
31.33 |Opdz. nadzoru rampy zatrz. Real 0...100 s 1=1s
awaryj.
31.35 |Funkcja btedu gt. Lista - - 1=1
wentylatora
32 Nadzér
32.01 |Stan nadzoru PB 0000...0111b - 1=1
32.05 |Funkcja nadzoru 1 Lista - - 1=1
32.06 |Dziatanie nadzoru 1 Lista - - 1=1
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32.07 |Sygnat nadzoru 1 Zrédio - - 1=1
analogowe
32.08 |Czas filtru nadzoru 1 Real 0,000...30,000 s 1000=1s
32.09 |Nadzér 1: dolny limit Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.10 |Nadzér 1: gorny limit Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.11 |Histereza nadzoru 1 Real 0,00...100000,00 - 100 =1
32.15 |Funkcja nadzoru 2 Lista - - 1=1
32.16 |Dziatanie nadzoru 2 Lista - - 1=1
32.17 |Sygnat nadzoru 2 Zrédio - - 1=1
analogowe
32.18 |Czas filtru nadzoru 2 Real 0,000...30,000 s 1000=1s
32.19 |Nadzér 2: dolny limit Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.20 |Nadzér 2: gorny limit Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.21 |Histereza nadzoru 2 Real 0,00...100000,00 - 100 =1
32.25 |Funkcja nadzoru 3 Lista - - 1=1
32.26 |Dziatanie nadzoru 3 Lista - - 1=1
32.27 [Sygnat nadzoru 3 Zrédio - - 1=1
analogowe
32.28 |Czas filtru nadzoru 3 Real 0,000...30,000 s 1000=1s
32.29 |Nadzér 3: dolny limit Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.30 |Nadzér 3: gorny limit Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.31 |Histereza nadzoru 3 Real 0,00...100000,00 - 100 =1
32.35 |Funkcja nadzoru 4 Lista - - 1=1
32.36 |Dziatanie nadzoru 4 Lista - - 1=1
32.37 |Sygnat nadzoru 4 Zrédio - - 1=1
analogowe
32.38 |Czas filtru nadzoru 4 Real 0,000...30,000 s 1000=1s
32.39 |Nadzér 4: dolny limit Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.40 |Nadzér 4: gorny limit Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.41 |Histereza nadzoru 4 Real 0,00...100000,00 - 100 =1
32.45 |Funkcja nadzoru 5 Lista - - 1=1
32.46 |Dziatanie nadzoru 5 Lista - - 1=1
32.47 |Sygnat nadzoru 5 Zrédio - - 1=1
analogowe
32.48 |Czas filtru nadzoru 5 Real 0,000...30,000 s 1000=1s
32.49 |Nadzér 5: dolny limit Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.50 |Nadzér 5: gorny limit Real -21474836,00... - 100 =1

21474836,00
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32.51 |Histereza nadzoru 5 Real 0,00...100000,00 - 100 =1
32.55 |Funkcja nadzoru 6 Lista - - 1=1
32.56 |Dziatanie nadzoru 6 Lista - - 1=1
32.57 |Sygnat nadzoru 6 Zrédfo - - 1=1

analogowe
32.58 |Czas filtru nadzoru 6 Real 0,000...30,000 s 1000=1s
32.59 |Nadzér 6: dolny limit Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.60 |Nadzér 6: gorny limit Real -21474836,00... - 100 =1
21474836,00
32.61 |Histereza nadzoru 6 Real 0,00...100000,00 - 100 =1
34 Funkcje czasowe
34.01 | Stan funkcji czasowych PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.02 |Stan timera PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.04 |Stan okr. czas./dnia wyjatku PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.10 |Wiaczenie funkcji Zrédfo cyfrowe - - 1=1
czasowych
34.11 |Konfiguracja timera 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.12 |Czas startu timera 1 Czas 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.13 |Czas trwania timera 1 Czas trwania 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.14 |Konfiguracja timera 2 PB 0000h...FFFFh - 1=
34.15 |Czas startu timera 2 Czas 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.16 |Czas trwania timera 2 Czas trwania 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.17 |Konfiguracja timera 3 PB 0000h...FFFFh - 1=
34.18 |Czas startu timera 3 Czas 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.19 |Czas trwania timera 3 Czas trwania 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.20 |Konfiguracja timera 4 PB 0000h...FFFFh - 1=
34.21 |Czas startu timera 4 Czas 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.22 |Czas trwania timera 4 Czas trwania 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.23 |Konfiguracja timera 5 PB 0000h...FFFFh - 1=
34.24 |Czas startu timera 5 Czas 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.25 |Czas trwania timera 5 Czas trwania 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.26 |Konfiguracja timera 6 PB 0000h...FFFFh - 1=
34.27 |Czas startu timera 6 Czas 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.28 |Czas trwania timera 6 Czas trwania 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.29 |Konfiguracja timera 7 PB 0000h...FFFFh - 1=
34.30 |Czas startu timera 7 Czas 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.31 |Czas trwania timera 7 Czas trwania 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.32 |Konfiguracja timera 8 PB 0000h...FFFFh - 1=
34.33 |Czas startu timera 8 Czas 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.34 |Czas trwania timera 8 Czas trwania 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.35 |Konfiguracja timera 9 PB 0000h...FFFFh - 1=
34.36 |Czas startu timera 9 Czas 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.37 |Czas trwania timera 9 Czas trwania 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
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34.38 |Konfiguracja timera 10 PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.39 |Czas startu timera 10 Czas 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.40 |Czas trwania timera 10 Czas trwania 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.41 |Konfiguracja timera 11 PB 0000h...FFFFh - 1=
34.42 |Czas startu timera 11 Czas 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.43 |Czas trwania timera 11 Czas trwania 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.44 |Konfiguracja timera 12 PB 0000h...FFFFh - 1=
34.45 |Czas startu timera 12 Czas 00:00:00...23:59:59 s 1=1s
34.46 |Czas trwania timera 12 Czas trwania 00 00:00...07 00:00 min 1=1min
34.60 |Dzien rozpoczecia okresu 1 Data - - 1=1d
34.61 |Dzien rozpoczecia okresu 2 Data - - 1=1d
34.62 |Dzien rozpoczecia okresu 3 Data - - 1=1d
34.63 |Dzien rozpoczecia okresu 4 Data - - 1=1d
34.70 |Liczba aktywnych wyjgtkow Real 0...16 - 1=1
34.71 | Typy wyjatkéw PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.72 | Start wyjatku 1 Data - - 1=1d
34.73 |Czas trwania wyjatku 1 Real 0...60 d 1=1d
34.74 | Start wyjatku 2 Data - - 1=1d
34.75 |Czas trwania wyjatku 2 Real 0...60 d 1=1d
34.76 |Start wyjatku 3 Data - - 1=1d
34.77 |Czas trwania wyjatku 3 Real 0...60 d 1=1d
34.78 |Dzien wyjatku 4 Data - - 1=1d
34.79 |Dzien wyjatku 5 Data - - 1=1d
34.80 |Dzien wyjatku 6 Data - - 1=1d
34.81 |Dzien wyjatku 7 Data - - 1=1d
34.82 |Dzien wyjatku 8 Data - - 1=1d
34.83 |Dzien wyjatku 9 Data - - 1=1d
34.84 |Dzien wyjatku 10 Data - - 1=1d
34.85 | Dzien wyjatku 11 Data - - 1=1d
34.86 |Dzien wyjatku 12 Data - - 1=1d
34.87 |Dzien wyjatku 13 Data - - 1=1d
34.88 |Dzien wyjatku 14 Data - - 1=1d
34.89 |Dzien wyjatku 15 Data - - 1=1d
34.90 |Dzien wyjatku 16 Data - - 1=1d
34.100 | Timer tgczony 1 PB 0000h...FFFFh - 1=
34.101 | Timer taczony 2 PB 0000h...FFFFh - 1=
34.102 | Timer tgczony 3 PB 0000h...FFFFh - 1=
34.110 |Funkcja czasu dodatkowego PB 0000h...FFFFh - 1=1
34.111 | Zrodio aktywacji czasu Zrédio cyfrowe - - 1=

dodatkowego
34.112 | Dlugos$¢ czasu dodatk. Czas trwania 00 00:00...07 00:00 - 1=1min
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35 Ochrona termiczna silnika
35.01 |Szacowana temperatura Real -60...1000°C lub °C lub °F 1=1°
silnika -76...1832°F
35.02 |Zmierzona temperatura 1 Real -60...5000°C lub °C, °F 1=
-76...9032°F, lub Q 1 jednostka
0Qlub
[35.12] Q
35.03 |Zmierzona temperatura 2 Real -60...5000°C lub °C, °F 1=
-76...9032°F, lub Q 1 jednostka
0Qlub
[35.22] Q
35.05 |Poziom przecigzenia silnika Real 0,0...300,0 % 10=1%
35.11 |Temperatura 1: zrodio Lista - - 1=1
35.12 |Limit btedu temperatury 1 Real -60...5000°C lub °C, °F 1=
-76...9032°F lub Q 1 jednostka
35.13 |Limit ostrzezenia Real -60...5000°C lub °C, °F 1=
temperatury 1 -76...9032°F lub Q 1 jednostka
35.14 | Temperatura 1: Zrodto Al Zrédfo - - 1=1
analogowe
35.21 | Temperatura 2: zrédio Lista - - 1=1
35.22 |Limit btedu temperatury 2 Real -60...5000°C lub °C, °F 1=
-76...9032°F lub Q 1 jednostka
35.23 |Limit ostrzezenia Real -60...5000°C lub °C, °F 1=
temperatury 2 -76...9032°F lub Q 1 jednostka
35.24 | Temperatura 2: zrodto Al Zrédto - - 1=1
analogowe
35.50 |Temperatura otoczenia Real -60...100°C lub °C 1=1°
silnika -76...212°F
35.51 |Krzywa obcigzenia silnika Real 50...150 % 1=1%
35.52 | Obcigzenie zerowej predk. Real 25...150 % 1=1%
35.53 | Punkt przetomu Real 1,00...500,00 Hz 100 =1Hz
35.54 |Nominalny wzrost temp. Real 0...300 °C lub 32...572°F |°C lub °F 1=1°
silnika
35.55 | Term.stata czasowa silnika Real 100...10000 s 1=1s
35.56 |Czynnos$¢ dotyczaca Lista - - 1=1
przecigzenia silnika
35.57 |Klasa przecigzenia silnika Lista - - 1=1
36 Analiza obciazenia
36.01 |PVL: zrédio sygnatu Zrédfo - - 1=1
analogowe
36.02 |PVL: czas filtru Real 0,00...120,00 s 100=1s
36.06 |AL2: zrédto sygnatu Zrédfo - - 1=
analogowe
36.07 |AL2: skalowanie sygnatu Real 0,00...32767,00 - 100 =1
36.09 |Reset rejestratoréw Lista - - 1=
36.10 |PVL: warto$¢ szczytowa Real -32768,00...32767,00 - 100 =1
36.11 [PVL: data wart. szczytowej Dane 1980-01-01...2159-06-05 - 1=
36.12 |PVL: godz. wart. szczytowej Dane - - 1=
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36.13 |PVL: prad w szczycie Real -32768,00...32767,00 A 100=1A
36.14 |PVL: nap. DC w szczycie Real 0,00...2000,00 \% 100=1V
36.15 |PVL: predko$¢ w szczycie Real -30000,00...30000,00 obr./min 100 =

1 obr./min
36.16 |PVL: data resetu Dane 1980-01-01...2159-06-05 - 1=1
36.17 |PVL: godzina resetu Dane - - 1=1
36.20 |AL10do 10% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.21 |AL1 10 do 20% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.22 |AL1 20 do 30% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.23 |AL1 30 do 40% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.24 |AL1 40 do 50% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.25 |AL1 50 do 60% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.26 |AL1 60 do 70% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.27 |AL1 70 do 80% Real 0,00...100,00 % 100 =1%
36.28 |AL1 80 do 90% Real 0,00...100,00 % 100 =1%
36.29 |AL1 ponad 90% Real 0,00...100,00 % 100 =1%
36.40 |AL2 0 do 10% Real 0,00...100,00 % 100 =1%
36.41 |AL2 10 do 20% Real 0,00...100,00 % 100 =1%
36.42 |AL2 20 do 30% Real 0,00...100,00 % 100 =1%
36.43 |AL2 30 do 40% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.44 |AL2 40 do 50% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.45 |AL2 50 do 60% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.46 |AL2 60 do 70% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.47 |AL2 70 do 80% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.48 |AL2 80 do 90% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.49 |AL2 ponad 90% Real 0,00...100,00 % 100 =1%
36.50 |AL2: data resetu Dane 1980-01-01...2159-06-05 - 1=1
36.51 |AL2: godzina resetu Dane - - 1=1

37 Krzywa obcigzenia uzytkownika
37.01 | Stowo stanu wyjscia ULC PB 0000h...FFFFh - 1=1
37.02 [ULC — sygnat nadzoru Zrédio - - 1=1
analogowe

37.03 |ULC - dziatania przecigz. Lista - - 1=1
37.04 |ULC - dziatania niedost.obc. Lista - - 1=1
37.11 |ULC - tabela predk.: pkt 1 Real -30000,0...30000,0 obr./min 10 =

1 obr./min
37.12 |ULC - tabela predk.: pkt 2 Real -30000,0...30000,0 obr./min 10 =

1 obr./min
37.13 |ULC - tabela predk.: pkt 3 Real -30000,0...30000,0 obr./min 10 =

1 obr./min
37.14 |ULC - tabela predk.: pkt 4 Real -30000,0...30000,0 obr./min 10 =

1 obr./min
37.15 |ULC - tabela predk.: pkt 5 Real -30000,0...30000,0 obr./min 10 =

1 obr./min
37.16 |ULC - tabela czest.: pkt 1 Real -500,0...500,0 Hz 10=1Hz
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37.17 |ULC - tabela czest.: pkt 2 Real -500,0...500,0 Hz 10=1Hz
37.18 |ULC - tabela czest.: pkt 3 Real -500,0...500,0 Hz 10=1Hz
37.19 |ULC - tabela czest.: pkt 4 Real -500,0...500,0 Hz 10=1Hz
37.20 |ULC - tabela czest.: pkt 5 Real -500,0...500,0 Hz 10=1Hz
37.21 |ULC - niedocigzenie: pkt 1 Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
37.22 |ULC - niedocigzenie: pkt 2 Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
37.23 |ULC - niedocigzenie: pkt 3 Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
37.24 |ULC - niedocigzenie: pkt 4 Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
37.25 |ULC - niedocigzenie: pkt 5 Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
37.31 |ULC - przecigzenie: pkt 1 Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
37.32 |ULC - przecigzenie: pkt 2 Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
37.33 |ULC - przecigzenie: pkt 3 Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
37.34 |ULC - przecigzenie: pkt 4 Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
37.35 |ULC - przecigzenie: pkt 5 Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
37.41 |ULC — timer przecigzenia Real 0,0...10000,0 s 10=1s
37.42 |ULC — timer niedocigzenia Real 0,0...10000,0 s 10=1s

40 PID procesu: zestaw 1
40.01 |PID procesu: akt.wart. wyj. Real -200000,00...200000,00 % 100 =
1 jednostka
klienta PID
40.02 |PID procesu: Real -200000,00...200000,00 Jed- 100 =
akt.wart.sprz.zw. nostki 1 jednostka
klienta klienta
regula- |regulatora PID
tora PID
40.03 |PID procesu: Real -200000,00...200000,00 Jed- 100 =
akt.wart.nastawy nostki 1 jednostka
klienta klienta
regula- |regulatora PID
tora PID
40.04 |PID procesu: Real -200000,00...200000,00 Jed- 100 =
akt.wart.odchyl. nostki 1 jednostka
klienta klienta
regula- |[regulatora PID
tora PID
40.05 |Akt. wart. dostr. wyj. PID Real -32768...32768 - 1=1
40.06 |PID procesu: stowo stanu PB 0000h...FFFFh - 1=1
40.07 | Tryb pracy regulatora PID Lista - - 1=1
procesu
40.08 |Zest. 1: zrodto sprz. zwrt. 1 Zrédto - - 1=1
analogowe
40.09 |Zest. 1: zrédio sprz. zwrt. 2 Zrédfo - - 1=1
analogowe
40.10 |Zest. 1: funkcja sprz. zwrt. Lista - - 1=1
40.11 |Zest. 1: czas filtru sprz. zwr. Real 0,000...30,000 s 1000=1s
40.14 |Zest. 1: skal. nastawy Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
40.15 |Zest. 1: skal. wyjscia Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
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40.16 |Zest. 1: zrédto nastawy 1 Zrédto - - 1=1
analogowe
40.17 |Zest. 1: zrédio nastawy 2 Zrédio - - 1=1
analogowe
40.18 |Zest. 1: funkcja nastawy Lista - - 1=1
40.19 |Zest. 1: wybdr wewn. nast. 1 | Zrédio cyfrowe - - 1=1
40.20 |Zest. 1: wybdr wewn. nast. 2 | Zrédio cyfrowe - - 1=1
40.21 |Zestaw 1: wewn. nastawa 1 Real -200000,00...200000,00 Jed- 100 =
nostki 1 jednostka
klienta klienta
regula- |regulatora PID
tora PID
40.22 |Zestaw 1: wewn. nastawa 2 Real -200000,00...200000,00 Jed- 100 =
nostki 1 jednostka
klienta klienta
regula- |regulatora PID
tora PID
40.23 |Zestaw 1: wewn. nastawa 3 Real -200000,00...200000,00 Jed- 100 =
nostki 1 jednostka
klienta klienta
regula- |regulatora PID
tora PID
40.24 |Zestaw 1: wewn. nastawa 0 Real -200000,00...200000,00 Jed- 100 =
nostki 1 jednostka
klienta klienta
regula- |regulatora PID
tora PID
40.26 |Zest. 1: min. nastawy Real -200000,00...200000,00 Jed- 100 =1
nostki
klienta
regula-
tora PID
40.27 |Zest. 1: maks. nastawy Real -200000,00...200000,00 Jed- 100 =1
nostki
klienta
regula-
tora PID
40.28 |Zest. 1: czas zwigksz. nast. Real 0,0...1800,0 s 10=1s
40.29 |Zest. 1: czas zmniegjsz. nast. Real 0,0...1800,0 s 10=1s
40.30 |Zest. 1: blokow. nastawy wi. | Zrédio cyfrowe - - 1=1
40.31 |Zest. 1: odwr. rézniczk. Zrédfo cyfrowe - - 1=1
40.32 |Zest. 1: wzmocnienie Real 0,10...100,00 - 100 =1
40.33 |Zest. 1: czas catkowania Real 0,0...9999,0 s 10=1s
40.34 |Zest. 1: czas rozniczk. Real 0,000...10,000 s 1000=1s
40.35 |Zest. 1: czas filtru rézniczk. Real 0,0...10,0 s 10=1s
40.36 |Zest. 1: min. wyjscie Real -200000,00...200000,00 - 10=1
40.37 |Zest. 1: maks. wyjscie Real -200000,00...200000,00 - 10=1
40.38 |Zest. 1: blokow. wyjécia wh. | Zrédfo cyfrowe - - 1=1
40.39 |Zest. 1: zakres strefy Real 0...... 200000,0 - 10=1
nieczut.
40.40 |Zest. 1: opoz. strefy nieczut. Real 0,0...3600,0 s 10=1s
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40.43 |Zest. 1: poziom uspienia Real 0,0...200000,0 - 10=1
40.44 |Zest. 1: op6z. uspienia Real 0,0...3600,0 s 10=1s
40.45 |Zest. 1: czas wzm. uspienia Real 0,0...3600,0 s 10=1s
40.46 |Zest. 1: krok wzmac. Real 0,0...200000,0 Jed- 10 =

uspienia nostki 1 jednostka
klienta klienta
regula- |[regulatora PID
tora PID
40.47 |Zest. 1: odchyl. przebudz. Real -200000,00...200000,00 Jed- 100 =
nostki 1 jednostka
klienta klienta
regula- |regulatora PID
tora PID
40.48 |Zest. 1: op6zn. przebudz. Real 0,00...60,00 s 100=1s
40.49 |Zest. 1: tryb $ledzenia Zrédfo cyfrowe - - 1=1
40.50 |Zest. 1: wybodr $ledz. w. zad. Zrédfo - - 1=1
analogowe
40.51 |Zest. 1: tryb dostrojenia Lista - - 1=1
40.52 |Zest. 1: wybor dostrojenia Lista - - 1=1
40.53 |Zest. 1: wsk. dostroj. w.zad. Lista - - 1=1
40.54 |Zest. 1: dostrojenie Real 0,000...1,000 - 1000 =1
mieszane
40.55 |Zest. 1: regulacja dostrojenia Real -100,000...100,000 - 1000 =1
40.56 |Zest. 1: zrodio dostrojenia Lista - - 1=1
40.57 |PID: wybér zestawu 1/2 Zrédfo cyfrowe - - 1=1
40.58 |Zest. 1: zwieksz bezpiecz. | Zrédlo cyfrowe - - 1=1
40.59 |Zest. 1: zmniejsz bezpiecz. |Zrédio cyfrowe - - 1=1
40.60 |Zestaw 1: zrodio aktywacji | Zrédto cyfrowe - - 1=1
PID
40.61 |W. akt. skalow. nastawy Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
40.62 |Wewn. akt. wart. nast. PID Real -200000,00...200000,00 Jed- 100 =
nostki 1 jednostka
klienta klienta
regula- |[regulatora PID
tora PID
40.79 |Jednostki zestawu 1 Lista - - 1=1
40.80 |Zest. 1: zrédio min. wart. Lista - - 1=1
wyj. PID
40.81 |Zest. 1: zrédto maks. wart. Lista - - 1=1
wyj. PID
40.89 |Zest. 1: mnoznik nastawy Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
40.90 |Zest. 1: mnoznik sprz. zwr. Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
40.91 |Magazyn danych sprzezenia Real -327,68...327,67 - 100 =1
zwrotnego
40.92 |Magazyn danych nastawy Real -327,68...327,67 - 100 =1
40.96 | % wyjscia z PID procesu Real -100,00...100,00 % 100 =1
40.97 | % sprz. zwr. z PID procesu Real -100,00...100,00 % 100=1
40.98 | % nastawy PID procesu Real -100,00...100,00 % 100 =1
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40.99 |% odchylenia PID procesu Real -100,00...100,00 % 100 =1
41 PID procesu: zestaw 2
41.08 |Zest. 2: zrodio sprz. zwrt. 1 Zrédio - - 1=1
analogowe
41.09 |Zest. 2: zrodio sprz. zwrt. 2 Zrédio - - 1=1
analogowe
41.10 |Zest. 2: funkcja sprz. zwrt. Lista - - 1=1
41.11 |Zest. 2: czas filtru sprz. zwr. Real 0,000...30,000 5 1000=1s
41.14 |Zest. 2: skal. nastawy Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
41.15 |Zest. 2: skal. wyjécia Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
41.16 |Zest. 2: zrodio nastawy 1 Zrédio - - 1=1
analogowe
41.17 |Zest. 2: zrédto nastawy 2 Zrédto - - 1=1
analogowe
41.18 |Zest. 2: funkcja nastawy Lista - - 1=1
41.19 |Zest. 2: wybor wewn. nast. 1 |Zrédlo cyfrowe - - 1=1
41.20 |Zest. 2: wybdr wewn. nast. 2 | Zrédfo cyfrowe - - 1=1
41.21 |Zestaw 2: wewn. nastawa 1 Real -200000,00...200000,00 Jed- 100 =
nostka 1 jednostka
klienta klienta
regula- |regulatora PID
tora PID
41.22 |Zestaw 2: wewn. nastawa 2 Real -200000,00...200000,00 Jed- 100 =
nostki 1 jednostka
klienta klienta
regula- |regulatora PID
tora PID
41.23 |Zestaw 2: wewn. nastawa 3 Real -200000,00...200000,00 Jed- 100 =
nostki 1 jednostka
klienta klienta
regula- |regulatora PID
tora PID
41.24 |Zestaw 2: wewn. nastawa 0 Real -200000,00...200000,00 Jed- 100 =
nostki 1 jednostka
klienta klienta
regula- |regulatora PID
tora PID
41.26 |Zest. 2: min. nastawy Real -200000,00...200000,00 Jed- 100 =1
nostki
klienta
regula-
tora PID
41.27 |Zest. 2: maks. nastawy Real -200000,00...200000,00 Jed- 100 =1
nostki
klienta
regula-
tora PID
41.28 |Zest. 2: czas zwigksz. nast. Real 0,0...1800,0 s 10=1s
41.29 |Zest. 2: czas zmniejsz. nast. Real 0,0...1800,0 s 10=1s
41.30 |Zest. 2: blokow. nastawy wi. | Zrédfo cyfrowe - - 1=
41.31 |Zest. 2: odwr. rézniczk. Zrédto cyfrowe - - 1=
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41.32 |Zest. 2: wzmocnienie Real 0,01...100,00 - 100 =1
41.33 |Zest. 2: czas catkowania Real 0,0...9999,0 s 10=1s
41.34 |Zest. 2: czas rozniczk. Real 0,000...10,000 S 1000=1s
41.35 |Zest. 2: czas filtru rézniczk. Real 0,0...10,0 s 10=1s
41.36 |Zest. 2: min. wyjscie Real -200000,00...200000,00 - 10=1
41.37 |Zest. 2: maks. wyjscie Real -200000,00...200000,00 - 10=1
41.38 |Zest. 2: blokow. wyjécia wt. | Zrédfo cyfrowe - - 1=1
41.39 |Zest. 2: zakres strefy Real 0...... 200000,0 - 10=1

nieczut.
41.40 |Zest. 2: opoz. strefy nieczut. Real 0,0...3600,0 s 10=1s
41.43 |Zest. 2: poziom uspienia Real 0,0...200000,0 - 10=1
41.44 |Zest. 2: op6z. uspienia Real 0,0...3600,0 s 10=1s
41.45 |Zest. 2: czas wzm. uspienia Real 0,0...3600,0 s 10=1s
41.46 |Zest. 2: krok wzmac. Real 0,0...200000,0 Jed- 10 =
uspienia nostki 1 jednostka
klienta klienta
regula- |regulatora PID
tora PID
41.47 |Zest. 2: odchyl. przebudz. Real -200000,00...200000,00 Jed- 100 =
nostki 1 jednostka
klienta klienta
regula- |regulatora PID
tora PID
41.48 |Zest. 2: op6zn. przebudz. Real 0,00...60,00 s 100=1s
41.49 |Zest. 2: tryb $ledzenia Zrédfo cyfrowe - - 1=1
41.50 |Zest. 2: wybor $ledz. w. zad. Zrédfo - - 1=1
analogowe
41.51 |Zest. 2: tryb dostrojenia Lista - - 1=1
41.52 |Zest. 2: wybor dostrojenia Lista - - 1=1
41.53 |Zest. 2: wsk. dostroj. w.zad. Zrédto - - 1=1
analogowe
41.54 |Zest. 2: dostrojenie Real 0,000...1,000 - 1000 =1
mieszane
41.55 |Zest. 2: regulacja dostrojenia Real -100,000...100,000 - 1000 =1
41.56 |Zest. 2: zrédio dostrojenia Lista - - 1=
41.58 |Zest. 2: zwigksz bezpiecz. | Zrédfo cyfrowe - - 1=
41.59 |Zest. 2: zmniejsz bezpiecz. |Zrédfo cyfrowe - - 1=
41.60 |Zestaw 2: zrodio aktywacji | Zrédfo cyfrowe - - 1=
PID
41.79 |Jednostki zestawu 2 Lista - - 1=1
41.80 |Zest. 2: zrédio min. wart. Lista - - 1=1
wyj. PID
41.81 |Zest. 2: zrédio maks. wart. Lista - - 1=1
wyj. PID
41.89 |Zest. 2: mnoznik nastawy Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
41.90 |Zest. 2: mnoznik sprz. zwr. Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
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43 Czoper hamowania
43.01 |Temp. rezystora hamowania Real 0,0...120,0 % 10=1%
43.06 |Funk. czopera hamowania Lista - - 1=1
43.07 |Zezw. na prace czopera Zrédto cyfrowe - - 1=1
43.08 |Term. stata czas. rez. ham. Real 0...10000 s 1=1s
43.09 |Maks. moc ciggta rez. ham. Real 0,00...10000,00 kW 100 =1 kW
43.10 |Rezystancja hamulca Real 0,0...1000,0 Q 10=1Q
43.11 |Limit btedu rez. hamowania Real 0...150 % 1=1%
43.12 |Limit ostrz. rez. hamowania Real 0...150 % 1=1%
44 Sterowanie hamulcem mechan.
44.01 |Ster. hamowaniem: stan PB 0000h...FFFFh - 1=1
44.06 |Sterowanie hamulca wt. Zrédio cyfrowe - - 1=1
44.08 |Opodznienie otwarcia ham. Real 0,00...5,00 s 100=1s
44 .13 |Opodznienie zamk. hamulca Real 0,00...60,00 s 100=1s
44 .14 |Poziom zamk. hamulca Real 0,00...1000,00 obr./min 100 =
1 obr./min
45 Wydajnos¢ energetyczna
45.01 |Zaoszczedzone GWh Real 0...65535 GWh 1=1GWh
45.02 |Zaoszczedzone MWh Real 0...999 MWh 1=1MWh
45.03 |Zaoszczedzone kWh Real 0,0...999,9 kWh 10 =1 kWh
45.04 |Zaoszczedzona energia Real 0,0...214748368,0 kWh 10 =1 kWh
45.05 |Zaoszcz. pienigdze x 1000 Real 0...4294967295 tysiecy | (mozli- 1=
wosc¢ 1 jednostka
zdefinio- waluty
wania)
45.06 |Zaoszczedzone pienigdze Real 0,00...999,99 (mozli- 100 =
wosc¢ 1 jednostka
zdefinio- waluty
wania)
45.07 |Zaoszczedzona kwota Real 0,00...21474830,08 (mozli- 100 =
wos$é 1 jednostka
zdefinio- waluty
wania)
45.08 |Redukcja CO2 w kilotonach Real 0...65535 kilotona | 1 = 1 kilotona
metryczna
45.09 |Redukcja CO2 w tonach Real 0,0...999,9 tona 10 = 1 tona
45.10 |tacznie zaoszczedzone Real 0,0...214748304,0 tona 10 =1 tona
CcO2
45.11 | Optymalizator energii Lista - - 1=1
45.12 |Taryfa energetyczna 1 Real 0,000...4294966,296 (mozli- 1000 =
wosé 1 jednostka
zdefinio- waluty
wania)
45.13 |Taryfa energetyczna 2 Real 0,000...4294966,296 (mozli- 1000 =
wosé 1 jednostka
zdefinio- waluty
wania)
45.14 |Wybor taryfy Zrédio cyfrowe - - 1=1
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45.18 |Wspotcz. konwersji CO2 Real 0,000...65,535 tn/MWh 1000 =
1 tn/MWh
45.19 |Moc poréwnawcza Real 0,00...10000000,00 kW 10 =1kwW
45.21 |Reset kalkulacji energii Lista - - 1=1
45.24 |Wart. mocy szczyt.: godzina Real -3000,00...3000,00 kW 1=1kW
45.25 |Godz. mocy szczyt.: godzina Real nd.
45.26 |Godzinna catk. energia Real -3000,00...3000,00 kWh 1=1kWh
(reset.)
45.27 |Wart. mocy szczyt. Real -3000,00...3000,00 kW 1=1kW
(resetowalna): dzien
45.28 |Godz. mocy szczyt.: dzien Real nd.
45.29 |Dzienna catk. energia Real -30000,00...30000,00 kWh 1=1kWh
(reset.)
45.30 |Catkow. energia: ost. dzien Real -30000,00...30000,00 kWh 1=1kWh
45.31 |Wart. mocy szczyt. Real -3000,00...3000,00 kW 1=1kW
(resetowalna): miesigc
45.32 | Data mocy szczyt.: miesigc Real 1980-01-01...2159-06-05 nd.
45.33 | Godz.mocy szczyt.: miesiac Real - nd.
45.34 |Miesieczna catk. energia Real -1000000,00... kWh 1=1kWh
(reset.) 1000000,00
45.35 | Catkow. energia: ost. mies. Real -1000000,00... kWh 1=1kWh
1000000,00
45.36 |Wart. mocy szczyt.: zawsze Real -3000,00...3000,00 kW 1=1kW
45.37 |Data mocy szczyt.: zawsze Real 1980-01-01...2159-06-05 nd.
45.38 |Godz. mocy szczyt.: zawsze Real - nd.
46 Ust. monitorowania/skalowania
46.01 |Skalowanie predkosci Real 0,10...30000,00 obr./min 100 =
1 obr./min
46.02 |Skalowanie czestotliwosci Real 0,10...1000,00 Hz 100 =1Hz
46.03 | Skalowanie momentu Real 0,1...1000,0 % 10=1%
46.04 | Skalowanie mocy Real 0,10...30000,00 - 10=1
46.05 |Skalowanie pradu Real 0...30000 A 1=1A
46.06 |Skal.zerowej wart.zad.pred. Real 0,00...30000,00 obr./min 100 =
1 obr./min
46.07 |Skal. zerowej w. zad. czest. Real 0,00...1000,00 Hz 100 =1 Hz
46.11 |Czas filtru: predk. silnika Real 2...20000 ms 1=1ms
46.12 | Czas filtru: czest. wyj. Real 2...20000 ms 1=1ms
46.13 | Czas filtru: moment silnika Real 2...20000 ms 1=1ms
46.14 | Czas filtru: moc Real 2...20000 ms 1=1ms
46.21 |Przy histerezie predkosci Real 0,00...30000,00 obr./min 100 =
1 obr./min
46.22 |Przy histerezie czestotliw. Real 0,00...1000,00 Hz 100 =1 Hz
46.23 |Przy histerezie momentu Real 0,0...300,0 % 1=1%
46.31 |Powyzej limitu predkosci Real 0,00...30000,00 obr./min 100 =
1 obr./min
46.32 |Powyzej limitu czestotliw. Real 0,00...1000,00 Hz 100 =1Hz
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46.33 |Powyzej limitu momentu Real 0,0...1600,0 % 10=1%
46.41 |Skalowanie impulséw kWh Real 0,001...1000,000 kWh [ 1000 = 1 kWh
46.43 |Miejsca dziesietne mocy Real 0...3 - 1=1
46.44 |Miejsca dziesietne pradu Real 0...3 - 1=1

47 Magazyn danych
47.01 |Magazyn danych 1 real32 Real -2147483,000... - 1000 =1
2147483,000
47.02 |Magazyn danych 2 real32 Real -2147483,000... - 1000 =1
2147483,000
47.03 |Magazyn danych 3 real32 Real -2147483,000... - 1000 =1
2147483,000
47.04 |Magazyn danych 4 real32 Real -2147483,000... - 1000 =1
2147483,000
47.11 |Magazyn danych 1 int32 Real -2147483648... - 1=1
2147483647
47.12 |Magazyn danych 2 int32 Real -2147483648... - 1=1
2147483647
47.13 |Magazyn danych 3 int32 Real -2147483648... - 1=1
2147483647
47.14 |Magazyn danych 4 int32 Real -2147483648... - 1=1
2147483647
47.21 |Magazyn danych 1 int16 Real -32768...32767 - 1=1
47.22 |Magazyn danych 2 int16 Real -32768...32767 - 1=1
47.23 |Magazyn danych 3 int16 Real -32768...32767 - 1=1
47.24 |Magazyn danych 4 int16 Real -32768...32767 - 1=1
49 Port komunikacyjny panelu
49.01 |Numer ID wezta Real 1...32 - 1=
49.03 |Szybkos¢ transmisji Lista - - 1=
49.04 |Czas utraty komunikacji Real 0,3...3000,0 s 10=1s
49.05 |Reakcja na utrate komunik. Lista - - 1=
49.06 |Odswiez ustawienia Lista - - 1=
49.19 |Widok gt. 1 panelu podst. Lista - - 1=
49.20 |Widok gt. 2 panelu podst. Lista - - 1=
49.21 |Widok gt. 3 panelu podst. Lista - - 1=
49.219 |Widok gt. 4 panelu podst. Lista - - 1=1
49.220 |Widok gt. 5 panelu podst. Lista - - 1=
49.221 |Widok gt. 6 panelu podst. Lista - - 1=
50 Adapter komunikacyjny (FBA)
50.01 |Wiaczenie FBAA Lista - - 1=
50.02 |FBA A: funkcja utr. komun. Lista - - 1=1
50.03 |FBAA:lim. czas. utr. kom. Real 0,3...6553,5 s 10=1s
50.04 |FBAA: typ wart. zad. 1 Lista - - 1=
50.05 |FBAA: typ wart. zadanej 2 Lista - - 1=1
50.06 |FBAA: wybor stowa stanu Lista - - 1=
50.07 |FBAA: aktualny typ 1 Lista - - 1=
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50.08 |FBAA: aktualny typ 2 Lista - - 1=1
50.09 |FBAA: zrédio Zrédto - - 1=1

transp.st.stanu analogowe
50.10 |FBAA: akt. zr. transp. 1 Zrédfo - - 1=1
analogowe
50.11 [FBAA: akt. zr. transp. 2 Zrédto - - 1=1
analogowe
50.12 | Tryb debugowania FBAA Lista - - 1=1
50.13 |FBAA: stowo sterowania Dane 00000000h...FFFFFFFFh - 1=1
50.14 |FBAA: warto$¢ zadana 1 Real -2147483648... - 1=1
2147483647
50.15 |FBAA: warto$¢ zadana 2 Real -2147483648... - 1=1
2147483647
50.16 |FBAA: stowo stanu Dane 00000000h...FFFFFFFFh - 1=1
50.17 |FBAA: aktualna warto$é 1 Real -2147483648... - 1=1
2147483647
50.18 |FBAA: aktualna wartos¢ 2 Real -2147483648... - 1=1
2147483647
51 FBA A: ustawienia
51.01 |FBAA: typ Lista - - 1=1
51.02 |FBAA: parametr 2 Real 0...65535 - 1=1
51.26 |FBAA: parametr 26 Real 0...65535 - 1=
51.27 |FBAA: od$w. param. Lista - - 1=
51.28 |FBAA: wer. tabeli param. Dane - - 1=
51.29 |FBAA: kod typu przemien. Real 0...65535 - 1=
51.30 |FBAA: wersja pliku odwz. Real 0...65535 - 1=
51.31 |D2FBA A: stan komunikacji Lista - - 1=
51.32 |FBAA: wersja oprog. kom. Dane - - 1=
51.33 |FBAA: wersja opr.aplikacji Dane - - 1=
52 FBA A: dane wej.
52.01 |FBAA: dane wej. 1 Lista - - 1=1
52.12 |FBAA: dane wej. 12 Lista - - 1=1
53 FBA A: dane wyj.
53.01 |FBAA: dane wyj. 1 Lista - - 1=1
53.12 |FBA: dane wyj. 12 Lista - - 1=1
58 Wbud. modut komunikacyjny
58.01 |Protokot wit. Lista - - 1=
58.02 |ID protokotu Real 0000h...FFFFh - 1=
58.03 |Adres wezta Real 0...255 - 1=
58.04 |Szybkos$¢ transmisiji Lista - - 1=
58.05 |Parzystos¢ Lista - - 1=
58.06 |Sterowanie komunikacjg Lista - - 1=
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Nr Nazwa Typ Zakres nostka FbEq32
58.07 |Diagnostyka komunikacji PB 0000h...FFFFh - 1=1
58.08 |Odebrane pakiety Real 0...4294967295 - 1=1
58.09 |Przestane pakiety Real 0...4294967295 - 1=1
58.10 |Wszystkie pakiety Real 0...4294967295 - 1=1
58.11 |Btedy UART Real 0...4294967295 - 1=1
58.12 |Btedy CRC Real 0...4294967295 - 1=1
58.14 |Reakcja na utrate komunik. Lista - - 1=1
58.15 | Tryb utraty komunikac;ji Lista - - 1=1
58.16 |Czas utraty komunikacji Real 0,0...6000,0 s 10=1s
58.17 |Opdznienie transmis;ji Real 0...65535 ms 1=1ms
58.18 | Stowo sterowania EFB PB 0000h...FFFFh - 1=
58.19 | Stowo stanu EFB PB 0000h...FFFFh - 1=
58.25 |Profil sterowania Lista - - 1=
58.26 |EFB: typ wartosci zadanej 1 Lista - - 1=
58.27 |EFB: typ wartosci zadanej 2 Lista - - 1=1
58.28 |Typ wart. aktualnej 1 EFB Lista - - 1=
58.29 |Typ wart. aktualnej 2 EFB Lista - - 1=
58.31 |Zrédto transp. w. akt. 1 EFB Zrédio - - 1=

analogowe
58.32 |Zrédto transp. w. akt. 2 EFB Zrédto - - 1=1
analogowe
58.33 | Tryb adresowania Lista - - 1=1
58.34 |Kolejnosé stéw Lista - - 1=1
58.101 [Dane 1/0 1 Zrédto - - 1=1
analogowe
58.102 |Dane I/0 2 Zrédto - - 1=1
analogowe
58.103 |Dane I/0 3 Zrédto - - 1=1
analogowe
58.104 |Dane I/O 4 Zrédto - - 1=1
analogowe
58.105 |Dane I/0 5 Zrédto - - 1=1
analogowe
58.106 |Dane I/0 6 Zrédto - - 1=1
analogowe
58.107 |Dane I/O 7 Zrédto - - 1=1
analogowe
58.114 |Dane I/O 14 Zrédto - - 1=1
analogowe
71 Zewnetrzny regulator PID1
71.01 |Aktualna wart. zewn. PID Real -200000,00...200000,00 % 100 =

1 jednostka
klienta PID
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Jed-

Nr Nazwa Typ Zakres nostka FbEQq32
71.02 | Akt. wart. sprzezenia zwr. Real -200000,00...200000,00 Jed- 100 =
nostki 1 jednostka
klienta klienta
regula- |[regulatora PID
tora PID
71.03 |Aktualna wart. nastawy Real -200000,00...200000,00 Jed- 100 =
nostki 1 jednostka
klienta klienta
regula- |regulatora PID
tora PID
71.04 | Aktualna wart. uchybu Real -200000,00...200000,00 Jed- 100 =
nostki 1 jednostka
klienta klienta
regula- |[regulatora PID
tora PID
71.06 |Stowo stanu PID PB 0000h...FFFFh - 1=1
71.07 |Tryb pracy regulatora PID Lista - - 1=1
71.08 |Zrédto sprzezenia zwr. 1 Zrédfo - - 1=1
analogowe
71.11 |Czas filtru sprzezenia zwr. Real 0,000...30,000 s 1000=1s
71.14 | Skalowanie nastawy Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
71.15 |Skalowanie wyjscia Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
71.16 |Zrédio nastawy 1 Zrédfo - - 1=1
analogowe
71.19 |Wybor 1 wewn. nastawy Zrédfo cyfrowe - - 1=1
71.20 |Wybor 2 wewn. nastawy Zrédfo cyfrowe - - 1=1
71.21 |Wewnetrzna nastawa 1 Real -200000,00...200000,00 Jed- 100 =
nostki 1 jednostka
klienta klienta
regula- |[regulatora PID
tora PID
71.22 |Wewnetrzna nastawa 2 Real -200000,00...200000,00 Jed- 100 =
nostki 1 jednostka
klienta klienta
regula- |[regulatora PID
tora PID
71.23 |Wewnetrzna nastawa 3 Real -200000,00...200000,00 Jed- 100 =
nostki 1 jednostka
klienta klienta
regula- |[regulatora PID
tora PID
71.26 |Min. nastawy Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
71.27 |Maks. nastawy Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
71.31 |Odwrécenie uchybu regul. | Zrédfo cyfrowe - - 1=1
71.32 |Wzmocnienie Real 0,01...100,00 - 100 =1
71.33 |Czas catkowania Real 0,0...9999,0 s 10=1s
71.34 | Czas rozniczkowania Real 0,000...10,000 s 1000=1s
71.35 |Czas filtru rozniczkowania Real 0,0...10,0 s 1000=1s
71.36 |Min. wyjscie Real -200000,00...200000,00 - 10=1
71.37 |Maks. wyjscie Real -200000,00...200000,00 - 10=1
71.38 |Aktywacja zamrozenia wyj. | Zrédfo cyfrowe - - 1=1
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Jed-

Nr Nazwa Typ Zakres nostka FbEq32
71.39 |Zakres strefy nieczutosci Real 0,0...200000,0 - 10=1
71.40 |Opoznienie strefy nieczut. Real 0,0...3600,0 s 1000=1s
71.58 |Zwiegksz zabezpieczenie Zrédio cyfrowe - - 1=1
71.59 |Zmniejsz zabezpieczenie Zrédio cyfrowe - - 1=1
71.62 | Akt. wart. nastawy wewn. Real -200000,00...200000,00 Jed- 100 =

nostki 1 jednostka
klienta klienta
regula- |regulatora PID
tora PID
71.79 |Jednostki zewnetrznego Lista - - 1=1
regulatora PID
76 Konfiguracja PFC
76.01 |Stan PFC PB 0000h...FFFFh - 1=1
76.02 |Stan systemu PFC Lista 0...2,100...103, - 1=1
200...202, 300...302, 400,
500, 600, 800...801, 4...9
76.11 |Stan pomp./went. 1 PB 0000h...FFFFh - 1=
76.12 | Stan pomp./went. 2 PB 0000h...FFFFh - 1=
76.13 |Stan pomp./went. 3 PB 0000h...FFFFh - 1=
76.14 | Stan pomp./went. 4 PB 0000h...FFFFh - 1=
76.15 |Stan pomp./went. 5 PB 0000h...FFFFh - 1=
76.16 |Stan pomp./went. 6 PB 0000h...FFFFh - 1=
76.21 |Konfiguracja PFC Lista - - 1=1
76.25 |Liczba silnikow Real 1...6 - 1=
76.26 |Minimalna dopuszczalna Real 0...6 - 1=
liczba silnikow
76.27 |Maksymalna dopuszczalna Real 1...6 - 1=1
liczba silnikéw
76.30 |Predkos¢ startu 1 Real 0...32767 obr./min/ 1=
Hz 1 jednostka
76.31 |Predkos$¢ startu 2 Real 0...32767 obr./min/ 1=
Hz 1 jednostka
76.32 |Predkosc¢ startu 3 Real 0...32767 obr./min/ 1=
Hz 1 jednostka
76.33 |Predkosc¢ startu 4 Real 0...32767 obr./min/ 1=
Hz 1 jednostka
76.34 |Predkos$¢ startu 5 Real 0...32767 obr./min/ 1=
Hz 1 jednostka
76.41 |Predkos¢ zatrzymania 1 Real 0...32767 obr./min/ 1=
Hz 1 jednostka
76.42 | Predkos$¢ zatrzymania 2 Real 0...32767 obr./min/ 1=
Hz 1 jednostka
76.43 |Predkos¢ zatrzymania 3 Real 0...32767 obr./min/ 1=
Hz 1 jednostka
76.44 | Predkos¢ zatrzymania 4 Real 0...32767 obr./min/ 1=
Hz 1 jednostka
76.45 |Predkos$¢ zatrzymania 5 Real 0...32767 obr./min/ 1=
Hz 1 jednostka
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76.55 | Opodznienie startu Real 0,00...12600,00 s 100=1s
76.56 |Opodznienie zatrzymania Real 0,00...12600,00 s 100=1s
76.57 | Trzymanie predkosci wt. Real 0,00...1000,00 s 100=1s
76.58 | Trzymanie predkosci wyt. Real 0,00...1000,00 s 100=1s
76.59 |Opdznienie stycznika PFC Real 0,20...600,00 s 100=1s
76.60 |Czas przyspieszenia rampy Real 0,00...1800,00 s 100=1s

PFC
76.61 |Czas zwalniania rampy PFC Real 0,00...1800,00 s 100=1s
76.70 |Autozmiana PFC Zrédio cyfrowe - - 1=1
76.71 | Odstep autozmiany PFC Real 0,00...42949672,95 godz. | 100 = 1 godz.
76.72 |Maksymalna asymetria Real 0,00...1000000,00 godz. | 100 =1 godz.
zuzycia
76.73 |Poziom autozmiany Real 0,0...300,0 % 10=1%
76.74 |Autozmiana dodatkowe PFC Lista - - 1=1
76.81 |Blokada PFC 1 Zrédfo cyfrowe - - 1=1
76.82 |Blokada PFC 2 Zrédfo cyfrowe - - 1=1
76.83 |Blokada PFC 3 Zrédfo cyfrowe - - 1=1
76.84 |Blokada PFC 4 Zrédfo cyfrowe - - 1=1
76.85 |Blokada PFC 5 Zrédfo cyfrowe - - 1=1
76.86 |Blokada PFC 6 Zrédfo cyfrowe - - 1=1
76.95 | Sterowanie by-passem Zrédto cyfrowe - - 1=1
regulatora
77 Monitorowanie i konserwacja PFC
77.10 |Zmiana czasu pracy PFC Lista - - 1=1
77.11 |Czas pracy pomp./went. 1 Real 0,00...42949672,95 godz. | 100 = 1 godz.
77.12 |Czas pracy pomp./went. 2 Real 0,00...42949672,95 godz. | 100 = 1 godz.
77.13 |Czas pracy pomp./went. 3 Real 0,00...42949672,95 godz. | 100 = 1 godz.
77.14 |Czas pracy pomp./went. 4 Real 0,00...42949672,95 godz. | 100 = 1 godz.
77.15 |Czas pracy pomp./went. 5 Real 0,00...42949672,95 godz. | 100 = 1 godz.
77.16 |Czas pracy pomp./went. 6 Real 0,00...42949672,95 godz. | 100 = 1 godz.
95 Konfiguracja HW
95.01 |Napiecie zasilania Lista - - 1=1
95.02 |Adaptacyjne limity napigcia Lista - - 1=1
95.03 | Szacowane napiecie Real 0...65535 \% 1=1V
zasilania AC
95.04 |Zasilanie karty sterowania Lista - - 1=
95.15 | Specjalne ustawienia HW PB 0000h...FFFFh - 1=
95.20 | Stowo opcji sprzetowych 1 PB 0000h...FFFFh - 1=
95.21 | Stowo opcji sprzetowych 2 PB 0000h...FFFFh - 1=
95.200 | Tryb wentylatora Lista - - 1=
chtodzacego
96 System
96.01 |Jezyk Lista - - 1=1
96.02 |Kod Dane - - 1=1
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96.03 |Stan poziomu dostepu PB 000b...111b - 1=1
96.04 |Wybor makra Lista - - 1=1
96.05 |Macro aktywne Lista - - 1=1
96.06 |Przywrdcenie parametrow Lista - - 1=1
96.07 |Reczny zapis parametrow Lista - - 1=1
96.08 |Rozruch karty sterowania Lista - - 1=1
96.10 |Zestaw uzytk.: stan Lista - - 1=1
96.11 |Zest. uzytk.: zapisz/zataduj Lista - - 1=1
96.12 |Zest. uzytk.: tryb 1/0 we1 Zrédio cyfrowe - - -
96.13 |Zest. uzytk.: tryb 1/0 we2 Zrédio cyfrowe - - -
96.16 | Wybor jednostki PB 000h...FFFFh 1=1
96.20 |Podstawowe zrédto Lista - - 1=1

synchron. czasu
96.51 |Czys¢ rej. bledéw i zdarzen Real 0...1 - 1=1
96.54 |Dziatanie sumy kontrolnej Zrédio cyfrowe - - 1=1
96.55 |Stowo sterowania sumag Zrédio cyfrowe -
kontrolng
96.68 |Aktualna suma kontrolna A | Zrédfo cyfrowe - - 1=1
96.69 |Aktualna suma kontrolna B | Zrédfo cyfrowe - - 1=1
96.70 |Wytgcz prog. adaptacyjny Lista 0...1 - 1=1
96.71 |Zatw. suma kontr. A Zrédio cyfrowe - - 1=1
96.72 |Zatw. suma kontr. B Zrédio cyfrowe - - 1=1
96.78 | Tryb zgodnosci 550 Lista - - 1=1
96.100 |Zmien kod uzytkownika Dane 10000000...99999999 - 1=1
96.101 | Potwierdz kod uzytkownika Dane 10000000...99999999 - 1=1
96.102 | Funkcja blokady uzytk. PB 0000h...FFFFh - 1=1
97 Sterowanie silnikiem
97.01 |W.zad. czgstotliwo$¢ przet. Lista - - 1=1
97.02 |Min. czestotliwo$¢ przetacz. Lista - - 1=1
97.03 | Wzmocnienie poslizgu Real 0...200 % 1=1%
97.04 |Rezerwa napiecia Real -4...50 % 1=1%
97.05 |Hamowanie strumieniem Lista - - 1=1
97.08 |Min. moment optymalizac. Real 0,0...1600,0 % 10=1%
97.11 [Dostrajanie TR Real 25...400 % 1=1%
97.13 |Kompensacja IR Real 0,00...50,00 % 100 =1%
97.15 |Przystosowanie temp. Lista - 1=1
modelu silnika
97.16 | Wspdiczynnik temp. stojana Real 0...200 % 1=1%
97.17 |Wspotcz. temp. wirnika Real 0...200 % 1=1%
97.20 |Stosunek U/f Lista - - 1=1
97.49 |Wzmocn. posl. dla tr. Real 0...200 % 1=1%
skalarnego
97.94 |Maks.czest. komp. IR Real 1,0...200,0 % 10=1%
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98 Parametry silnika uzytkownika
98.01 | Tryb modelu silnika uzytk. Lista - - 1=1
98.02 |Rs uzytkownika Real 0,0000...0,50000 p.u. 100 000 =
1 p.u.
98.03 |Rr uzytkownika Real 0,0000...0,50000 p.u. 100 000 =
1p.u.
98.04 |Lm uzytkownika Real 0,00000...10,00000 p.u. 100 000 =
1p.u.
98.05 |Sigmal uzytkownika Real 0,00000...1,00000 p.u. 100 000 =
1p.u.
98.06 |Ld uzytkownika Real 0,00000...10,00000 p.u. 100 000 =
1p.u.
98.07 |Lq uzytkownika Real 0,00000...10,00000 p.u. 100 000 =
1 p.u.
98.08 |Strumien PM uzytkownika Real 0,00000...2,00000 p.u. 100 000 =
1p.u.
98.09 |Rs uzytkownika w Sl Real 0,00000...100,00000 Q 100 000 =
1 p.u.
98.10 |Rr uzytkownika w SI Real 0,00000...100,00000 Q 100 000 =
1p.u.
98.11 |Lm uzytkownika w SI Real 0,00...100000,01 mH 100 =1 mH
98.12 |Sigmal uzytkownika w Sl Real 0,00...100000,01 mH 100 =1 mH
98.13 |Ld uzytkownika w Sl Real 0,00...100000,01 mH 100 =1 mH
98.14 |Lq uzytkownika w S Real 0,00...100000,01 mH 100 =1 mH
99 Dane silnika
99.03 |Typ silnika Lista - - 1=1
99.04 |Tryb sterowania silnikiem Lista - - 1=1
99.06 |Prad znamionowy silnika Real 0,00...5,20 A 10=1A
99.07 |Napiecie znam. silnika Real 69,2...830,0 \% 10=1V
99.08 |Czestotliw. znam. silnika Real 0,0...500,0 Hz 10=1Hz
99.09 |Predkos¢ znam. silnika Real 0...30000 obr./min | 1 =1 obr./min
99.10 |Moc znamionowa silnika Real 0,00...10000,00 kW lub | kW lub 100 =
0,00...13404,83 KM KM 1 jednostka
99.11 [Znamionowy cos ¢ silnika Real 0,00...1,00 - 100 =1
99.12 |Moment znamion. silnika Real 0,000...4000000,000 Nm | Nm lub 1000 =
lub Ib ft 1 jednostka
0,000...2950248,597 Ib ft
99.13 |Zazgdano biegu ident. Lista - - 1=1
99.14 | Ostatni wykonany bieg id. Lista - - 1=1
99.15 |Obl. licz. par biegunéw siln. Real 0...1000 - 1=1
99.16 |Kolejnos¢ faz silnika Lista - - 1=1
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Sledzenie btedow

Zawartos¢ tego rozdziatu

W tym rozdziale zamieszczono liste ostrzezen i komunikatéw o btedach wraz z mozli-
wymi przyczynami ich wystgpienia oraz dziataniami naprawczymi. Informacje
zawarte w tym rozdziale pozwalajg zidentyfikowac i usunaé przyczyny wiekszosci
ostrzezen i btedow. W przypadku ostrzezen i btedow, ktorych przyczyny nie mozna
usuna¢, nalezy skontaktowac sie z przedstawicielem firmy ABB. Jesli dostepny jest
program komputerowy Drive Composer, nalezy wysta¢ utworzony w tym programie
pakiet dla pomocy technicznej do przedstawiciela firmy ABB.

Ostrzezenia i btedy zostaly podane ponizej w osobnych tabelach. Zawarto$é kazdej
tabeli jest posortowana wedtug kodu ostrzezenia/btedu.

Bezpieczenstwo

OSTRZEZENIE! Do serwisowania przemiennika czestotliwosci uprawnieni sg

wylgcznie wykwalifikowani elektrycy. Przed rozpoczeciem pracy z przemienni-
kiem czestotliwosci nalezy zapozna¢ sie z instrukcjami w rozdziale Instrukcje bezpie-
czenstwa na poczatku Podrecznika uzytkownika przemiennika czestotliwosci.

Wskazania

Ostrzezenia i biedy

Ostrzezenia i btedy wskazujg stan przemiennika czestotliwos$ci odbiegajacy od
normy. Kody i nazwy aktualnych ostrzezen i bledéw sg wyswietlane na panelu
sterowania przemiennika czestotliwosci oraz w programie komputerowym Drive
Composer. Magistrala komunikacyjna udostepnia tylko kody ostrzezen i btedow.
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Ostrzezen nie trzeba resetowac. Gdy przyczyna ostrzezenia znika, przestaje ono by¢
wyswietlane. Ostrzezenia nie powodujg awaryjnego wytgczenia przemiennika cze-
stotliwosci — bedzie on normalnie sterowat silnikiem.

Btedy powodujg przerwanie pracy przemiennika, w wyniku czego silnik jest zatrzymy-
wany. Po usunieciu przyczyny btedu mozna go zresetowa¢ za pomocg wybranego
zrodia (Menu — Ustawienia — Funkcje zaawansowane — Resetuj btedy recznie
[Resetuj btedy recznie z:] na panelu lub parametr 31.11 Wybér resetu btedu),
takiego jak panel sterowania, program komputerowy Drive Composer, wejscia
cyfrowe przemiennika czestotliwosci lub magistrala komunikacyjna. Zresetowanie
btedu tworzy zdarzenie 64FF Resetowanie bfedu. Po zresetowaniu mozna ponownie
uruchomi¢ przemiennik czestotliwosci.

Niektore btedy wymagajg ponownego uruchomienia jednostki sterujgcej przez wyta-
czenie i wtgczenie zasilania albo przy uzyciu parametru 96.08 Rozruch karty sterowa-
nia — jest to wskazane w komunikacie o btedzie.

Zdarzenia

Oprécz ostrzezen i bledow istniejg zdarzenia rejestrowane wytgcznie w dzienniku
zdarzen przemiennika czestotliwosci. Kody tych zdarzen znajdujg sie w tabeli Komu-
nikaty ostrzegawcze na str. 474.

Edytowalne komunikaty

W przypadku zdarzen zewnetrznych mozna edytowac dziatanie (btgd lub ostrzezenie),
nazwe i tekst komunikatu. Aby okresli¢ zdarzenia zewnetrzne, nalezy wybrac kolejno
pozycje Menu — Ustawienia — Funkcje zaawansowane — Zdarzenia zewnetrzne.

Mozna takze doda¢ informacje kontaktowe i edytowac¢ tekst. Aby okresli¢ informacje
kontaktowe, nalezy wybrac¢ kolejno pozycje Menu — Ustawienia — Zegar, region,
wyswietlacz — Widok informacji kontaktowych.

Historia ostrzezen/btedéw

Dziennik zdarzen

Wszystkie wskazania sg przechowywane w dzienniku zdarzen. Towarzyszg im
sygnatury czasowe i inne informacje. Dziennik zdarzen zawiera informacje dotyczgce

+ ostatnich 8 zarejestrowanych btedéw, czyli btedéw, ktére spowodowaty wytgcze-
nie awaryjne przemiennika czestotliwosci lub resetowania btedow,

» ostatnich 10 ostrzezen lub zdarzen.

Patrz sekcja Wyswietlanie informacji dotyczgcych ostrzezeri/btedéw na stronie 473.

Kody pomocnicze

Niektore zdarzenia generujg kod pomocniczy, ktéry czesto pomaga w zidentyfikowa-
niu problemu. Na panelu sterowania kod pomocniczy jest przechowywany jako czesé
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szczegotow zdarzenia, a w programie komputerowym Drive Composer jest wyswie-
tlany na liscie zdarzen.

Wyswietlanie informacji dotyczacych ostrzezen/btedow

Przemiennik czestotliwosci moze przechowywac liste aktualnych btedéw, kiére powo-
dujg aktualne wytgczenie awaryjne przemiennika. Przemiennik czestotliwosci prze-
chowuje tez liste wczesniejszych btedoéw i ostrzen.

Dla kazdego zapisanego btedu na panelu pokazywane sg kod btedu, czas i wartosci
dziewieciu parametréw (sygnaty aktualne i stowa stanu) zapisane w chwili wystapie-
nia btedu. Wartosci najnowszego btedu znajdujg sie w parametrach 05.80...05.88.
Aby wyswietli¢ aktualne btedy i ostrzezenia, nalezy wybraé ponizsze pozycje:

* Menu — Diagnostyka — Aktywne biedy

* Menu — Diagnostyka — Aktywne ostrzezenia

* Opcje — Aktywne btedy

* Opcje — Aktywne ostrzezenia

« parametry z grupy 04 Ostrzezenia i btedy (str. 186).

Aby wyswietli¢ wczesniejsze btedy i ostrzezenia, nalezy wybraé ponizsze pozycje:
* Menu — Diagnostyka — Dziennik btedow i zdarzen
» parametry z grupy 04 Ostrzezenia i btedy (str. 186).

Dostep do dziennika zdarzeh mozna takze uzyskac (i przeprowadzi¢ resetowanie) za
pomocg programu komputerowego Drive Composer. Patrz podrecznik uzytkownika
Drive composer PC tool user's manual (SAUA0000094606 [j. ang.]).

Generowanie kodéw QR na potrzeby mobilnej aplikacji
serwisowej

Przemiennik czestotliwosci moze wygenerowaé kod QR (lub serie kodéw QR) do
wyswietlenia na panelu sterowania. Kod QR zawiera dane identyfikacyjne przemiennika,
informacje o najnowszych zdarzeniach oraz wartosci stanu i parametry licznikdw. Taki
kod mozna odczytaé przy uzyciu urzadzenia przenosnego z zainstalowang aplikacjg ser-
wisowg ABB, a nastepnie wysta¢ dane do przeanalizowania przez personel firmy ABB.
Wiecej informaciji o aplikacji mozna uzyskac¢ od lokalnego przedstawiciela firmy ABB.

Aby wygenerowac kod QR, nalezy wybrac¢ kolejno pozycje Menu — Informacje o
systemie — Kod QR.

Uwaga: Jesli uzywany jest panel sterowania, ktéry nie obstuguje generowania kodéw
QR (wersja starsza niz 6.4x), pozycja menu Kod QR zniknie catkowicie i nie bedzie juz
dostepna nawet na panelach sterowania, ktére obstugujg generowanie kodéw QR.
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Komunikaty ostrzegawcze

Uwaga: lista zawiera réwniez te zdarzenia, ktére pojawiajg sie tylko w dzienniku zda-

rzen.
Kod
(szes- | Ostrzezenie/kod . Lo
. Przyczyna Co nalezy zrobi¢

nast- | pomocniczy

kowy)

64FF | Resetowanie btedu Btad zostat zresetowany na Zdarzenie. Tylko informacyjne.
panelu, w programie kompute-
rowym Drive Composer, przez
magistrale komunikacyjng lub
1/0.

A2A1 | Kalibracja pradu Kalibracja pomiaru przesunig- | Ostrzezenie informacyjne. Patrz para-
cia i wzmocnienia pradu zosta- | metr 99.13 Zazgdano biegu ident..
nie przeprowadzona przy
nastepnym uruchomieniu.

A2B1 | Przetezenie Warto$¢ pradu wyjsciowego Sprawdzi¢ obcigzenie silnika.

przekroczyta wewnetrzny limit
btedu.

To ostrzezenie oprocz rzeczy-
wistego aktualnego przeteze-
nia moze tez zostaé
spowodowane przez btad uzie-
mienia lub utrate fazy zasila-
nia.

Sprawdzié czasy przyspieszenia w gru-
pie parametrow 23 Rampa wart. zad.
predkosci (sterowanie predkoscia) lub 28
taricuch w. zad. czestotliwosci (sterowa-
nie czestotliwoscig). Sprawdzi¢ rowniez
parametry 46.01 Skalowanie predko$ci,
46.02 Skalowanie czestotliwosci i 46.03
Skalowanie momentu.

Sprawdzi¢ silnik i kabel silnika (w tym
kolejnos¢ faz i potaczenie trojkat-
gwiazda).

Sprawdzié silnik i kable silnika pod katem
wystepowania zwarcia doziemnego, mie-
rzgc rezystancje izolacji silnika i kabla
silnika. Patrz rozdziat Montaz elek-
tryczny, sekcja Sprawdzanie izolacji
zespotu w Podreczniku uzytkownika
przemiennika czestotliwosci.

Sprawdzi¢, czy na kablu silnika nie ma
stycznikéw, ktére sig otwierajg i zamy-
kaja.

Sprawdzi¢, czy dane uruchamiania w
grupie parametrow 99 Dane silnika
odpowiadajg danym z tabliczki znamio-
nowe;j silnika.

Sprawdzié, czy w kablu silnika nie ma
zadnych kondensatoréw korygujacych
wspoétczynnik mocy ani ogranicznikéw
przepiec.
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Kod

(szes- | Ostrzezenie/kod P c le3 bié

nast- | pomocniczy rzyczyna o nalezy zrobi¢

kowy)

A2B3 | Zwarcie doziemne Przemiennik czestotliwosci Sprawdzié, czy w kablu silnika nie ma
wykryt asymetrie obciazenia, zadnych kondensatoréw korygujgcych
zwykle spowodowang zwar- wspétczynnik mocy ani ogranicznikéw
ciem doziemnym w silniku lub | przepig¢.
kablu silnika. Sprawdzi¢ silnik i kable silnika pod katem

wystepowania zwarcia doziemnego, mie-
rzgc rezystancje izolacji silnika i kabla
silnika. Patrz rozdziat Montaz elek-
tryczny, sekcja Sprawdzanie izolacji
zespotu w Podreczniku uzytkownika
przemiennika czestotliwosci. W przy-
padku wykrycia zwarcia doziemnego
naprawi¢ lub wymieni¢ kabel silnika i/lub
silnik.

Jesli nie mozna wykry¢ zadnego zwarcia
doziemnego, nalezy skontaktowa¢ sie z
lokalnym przedstawicielem firmy ABB.

A2B4 | Zwarcie Zwarcie w kablu/kablach sil- Sprawdzié, czy w silniku i kablach silni-
nika lub silniku. kéw nie ma btedéw okablowania.

Sprawdzi¢ silnik i kabel silnika (w tym
kolejno$¢ faz i potgczenie trojkat-
gwiazda).

Sprawdzi¢ silnik i kable silnika pod katem
wystepowania zwarcia doziemnego, mie-
rzgc rezystancje izolacji silnika i kabla
silnika. Patrz rozdziat Montaz elek-
tryczny, sekcja Sprawdzanie izolacji
zespotu w Podreczniku uzytkownika
przemiennika czestotliwosci.

Sprawdzi¢, czy w kablu silnika nie ma
zadnych kondensatoréw korygujgcych
wspotczynnik mocy ani ogranicznikow
przepiec.

A2BA | Przecigzenie Nadmierna temperatura pota- | Sprawdzi¢ kabel silnika.

tranzystora IGBT czenia IGBT z obudowa. To Sprawdzié warunki otoczenia.
ostrzezenie chroni tranzystory | Sprawdzic przeplyw powietrza i dziatanie
IGBT i moze by¢ aktywowane | wentylatora.
z_powodu zwarcia w kablu sil- Sprawdzi¢, czy na zeberkach radiatora
nika. nie zbiera sig pyt.
Sprawdzié moc silnika wzgledem mocy
przemiennika czestotliwosci.

A3A1 | Przepiecie tacza DC Zbyt wysokie napiecie posred- | Sprawdzi¢ ustawienie napigcia zasilania
niego obwodu DC (gdy prze- | (parametr 95.01 Napigecie zasilania). Nie-
miennik czestotliwosci jest prawidtowe ustawienie tego parametru
zatrzymany). moze spowodowac niekontrolowane

A3A2 | Niedostateczne Zbyt niskie napigcie posred- przyspieszenie silnika albo przecigzenie

napiecie tgcza DC niego obwodu DC (gdy prze- | CZ0Pera lub rezystora hamowania.
miennik czestotliwosci jest Sprawdzi¢ napiecie zasilania.
zatrzymany). Jesli problem powtarza sie, skontakto-

A3AA | Nie natadowano Napiecie posredniego obwodu wac sie Z lokalnym przedstawicielem

obwodu DC

DC nie osiggneto jeszcze
poziomu dziatania.

firmy ABB.
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Kod
(szes-
nast-
kowy)

Ostrzezenie/kod
pomochniczy

Przyczyna

Co nalezy zrobi¢

A490 | Niepoprawna konf.

czujnika temp.

Nie mozna nadzorowac tem-
peratury ze wzgledu na niepra-
widtowg konfiguracje
adaptera.

Sprawdz ustawienia parametréw zrodto-
wych temperatury 35.17i 35.21.

A491 Temperatura
zewnetrzna 1
(Edytowalny tekst

komunikatu)

Mierzona temperatura 1 prze-
kroczyta limit ostrzezenia.

Sprawdzi¢ warto$¢ parametru 35.02
Zmierzona temperatura 1.

Sprawdzi¢ chfodzenie silnika (lub innego
urzadzenia, ktérego temperatura jest
mierzona).

Sprawdzi¢ wartos$¢ parametru 35.13
Limit ostrzezenia temperatury 1.

A492 | Temperatura
zewnetrzna 2
(Edytowalny tekst

komunikatu)

Mierzona temperatura 2 prze-
kroczyta limit ostrzezenia.

Sprawdzié¢ warto$¢ parametru 35.03
Zmierzona temperatura 2.

Sprawdzi¢ chfodzenie silnika (lub innego
urzadzenia, ktérego temperatura jest
mierzona).

Sprawdzié¢ warto$é parametru 35.23
Limit ostrzezenia temperatury 2.

A4AQ0 | Temperatura karty

sterowania

Temperatura jednostki steruja-
cej jest za wysoka.

Sprawdzié kod pomocniczy. Akcje dla
poszczegolnych kodéw sg podane poni-
zej.

(brak)

Temperatura przekroczyta limit
ostrzezenia

Sprawdzi¢ warunki otoczenia.
Sprawdzié przeptyw powietrza i dziatanie
wentylatora.

Sprawdzié, czy na zeberkach radiatora
nie zbiera sie pyt.

Termistor uszkodzony

Skontaktowac sie z przedstawicielem
serwisowym firmy ABB w celu wymiany
jednostki sterujgcej.

A4A1 | Nadmierna temp.

IGBT

Nadmierna szacowana tempe-
ratura tranzystora IGBT prze-
miennika czestotliwosci.

Sprawdzi¢ warunki otoczenia.
Sprawdzié przeptyw powietrza i dziatanie
wentylatora.

Sprawdzié, czy na zeberkach radiatora
nie zbiera sie pyt.

Sprawdzi¢ moc silnika wzglgdem mocy
przemiennika czestotliwosci.

A4A9 | Chitodzenie

Nadmierna temperatura
modutu przemiennika czesto-
tliwosci.

Sprawdzié temperature otoczenia. Jesli
przekracza ona 40°C/104°F lub przekra-
cza 50°C /122°F, upewni¢ sig, ze prad
obcigzeniowy nie przekracza obnizonej
warto$ci znamionowej obcigzalnosci
przemiennika czestotliwosci. W przy-
padku wszystkich obudéw P55 spraw-
dzi¢ temperatury obnizania warto$ci
znamionowych. Patrz rozdziat Dane
techniczne, sekcja Obnizanie warto$ci
znamionowych w Podreczniku uzytkow-
nika przemiennika czestotliwosci.
Sprawdzié przeptyw powietrza chtodza-
cego modut przemiennika czestotliwosci
i dziatanie wentylatora.

Sprawdzi¢, czy we wnetrzu szafy i radia-
tora modutu przemiennika czestotliwosci
nie zbiera sie pyt. W razie potrzeby
wyczyscié je.




Sledzenie bledéw 477

Kod

(szes- | Ostrzezenie/kod P c le3 bié

nast- | pomocniczy rzyczyna o nalezy zrobi¢

kowy)

A4B0 | Nadmierna Nadmierna temperatura Sprawdzié warunki otoczenia.
temperatura modutu jednostki mocy. Sprawdzi¢ przeptyw powietrza i dziatanie

wentylatora.

Sprawdzié, czy na zeberkach radiatora
nie zbiera sie pyt.

Sprawdzié moc silnika wzgledem mocy
przemiennika czestotliwosci.

(1: faza U, 2: faza V, 3: faza W, 4: karta
INT, 6: wlot powietrza (czujnik podta-
czony do ptyty INT X10), 7: wentylator
komory PCB lub ptyta zasilania,

FA: temperatura otoczenia).

A4B1 | Nadmierna réznica Wysoka réznica temperatur Sprawdzié okablowanie silnika.
temperatur tranzystoréw IGBT réznych Sprawdzi¢ chtodzenie modutéw prze-

faz. miennika czestotliwosci.

A4F6 | Temperatura IGBT Nadmierna temperatura tran- | Sprawdzi¢ warunki otoczenia.

zystora IGBT przemiennika Sprawdzi¢ przeptyw powietrza i dziatanie
czestotliwosci. wentylatora.
Sprawdzié, czy na zeberkach radiatora
nie zbiera sig pyt.
Sprawdzié moc silnika wzgledem mocy
przemiennika czestotliwosci.

A5A0 | Bezpieczne Funkcja bezpiecznego wyta- Sprawdzié potgczenia obwodu bezpie-
wytgczanie momentu | czania momentu jest aktywna, | czenstwa. Wiecej informacji zawiera roz-
Programowalna funkcja tzn. utracono sygnat z obwodu | dziat Funkcja bezpiecznego wytgczania
ostrzezenia: 31.22 bezpieczenstwa podtgczo- momentu w Podreczniku uzytkownika
Wskaznik STO nego do ztgcza STO. przemiennika czestotliwosci oraz opis
praca/zatrz. parametru 31.22 Wskaznik STO

praca/zatrz. (str. 302).
Sprawdzi¢ wartos$¢ parametru 95.04
Zasilanie karty sterowania.

A5EA | Temp. obwodu Problem z pomiarem Skontaktowac sie z lokalnym przedstawi-
pomiarowego wewnetrznej temperatury cielem firmy ABB.

przemiennika czgstotliwosci.

ASEB | Btad zasilania karty Btad zasilacza jednostki mocy. | Skontaktowac sig z lokalnym przedstawi-
jednostki mocy cielem firmy ABB.

A5ED | Obwod pomiarowy: Btad obwodu pomiarowego. Skontaktowac sie z lokalnym przedstawi-
ADC cielem firmy ABB.

ASEE | Obwod pomiarowy: Btad obwodu pomiarowego. Skontaktowac sie z lokalnym przedstawi-
DFF cielem firmy ABB.

ABEF | Sprzezenie zwrotne Sprzezenie zwrotne od stanu z | Skontaktowac sie z lokalnym przedstawi-
od stanu jednostki faz wyjsciowych nie odpo- cielem firmy ABB.
mocy wiada sygnatom sterujgcym.

AS5F0 | Sprzezenie zwrotne Brak sygnatu sprzezenia Sprawdzié sygnat sprzezenia zwrotnego

od tadowania

zwrotnego od tadowania.

przychodzgcy z systemu tadowania.
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Kod
(szes- | Ostrzezenie/kod P c le3 bic
nast- | pomocniczy rzyczyna o nalezy zrobi¢
kowy)
A682 | Przekroczono Pamie¢ flash (w module Unika¢ wymuszania zbednego zapisy-
pred.btysk.usuwania pamigci) byta czyszczona zbyt | wania parametréw przy uzyciu parame-
czesto. Spowodowato to ogra- | tru 96.07 lub cyklicznego zapisywania
niczenie zywotnosci pamigci. | parametréw (takiego jak wyzwalanie
rejestratora uzytkownika przy uzyciu
parametrow).
Sprawdzié kod pomocniczy (w formacie
XYYY YZZZ). X" okre$la zrédto ostrze-
zenia (1: ogdlny nadzér czyszczenia
pamieci flash). ,ZZZ” okre$la numer pod-
sektora pamieci flash, ktéry wygenero-
wat ostrzezenie.
A6A4 | Wartos¢ znamionowa | Parametry silnika sg usta- Sprawdzi¢ kod pomocniczy. Akcje dla
silnika wione nieprawidtowo. poszczegdinych kodéw sg podane poni-
Przemiennik czestotliwosci nie | 28
jest prawidtowo zwymiaro-
wany.

0001 | Czestotliwos$¢ poslizgu jest za | Sprawdzi¢ ustawienia parametréw konfi-
mata. guraciji silnika w grupach 98 i 99.

0002 | Predkosci synchroniczna i Sprawdzi¢, czy przemiennik czgstotliwo-
znamionowa za bardzo sie $ci jest zwymiarowany prawidtowo dla
réznia. silnika.

0003 | Predko$¢ znamionowa jest
wieksza od synchronicznej z 1
parg biegunéw.

0004 | Prad znamionowy wykracza
poza limity

0005 | Napigcie znamionowe wykra-
cza poza limity.

0006 | Moc znamionowa jest wigksza
od mocy pozorne;j.

0007 | Moc znamionowa jest nie-
spoéjna z momentem i predko-
$cig znamionowa.

ABA5 | Brak danych silnika Parametry w grupie 99 nie Sprawdzié, czy wszystkie wymagane
zostaty ustawione. parametry w grupie 99 zostaty usta-
wione.
Uwaga: To ostrzezenie standardowo
pojawia sie podczas rozruchu i nie znika,
dopoki dane silnika nie zostang wprowa-
dzone.
ABA6 | Nie wybrano kategorii | Nie zdefiniowano kategorii Patrz kategoria napigcia w parametrze
napigcia napigcia. 95.01 Napiecie zasilania.
ABA7 | Nie ustawiono czasu | Nie ustawiono czasu systemu. | Ustawic recznie czas systemu lub podia-
systemu Nie mozna uzywac funkcji cza- | czy¢ panel do przemiennika czestotliwo-
sowych, a daty w dzienniku $ci, aby zsynchronizowa¢ zegar. Jesli
btedéw sg nieprawidtowe. uzywany jest panel podstawowy, zsyn-
chronizowac zegar przy uzyciu EFB lub
modutu magistrali komunikacyjne;j.
Ustawi¢ parametr 34.10 Witgczenie funk-
cji czasowych na warto$¢ Nieaktywne,
aby wytaczy¢ funkcje czasowe, jesli nie
Sg uzywane.
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Kod

(szes- | Ostrzezenie/kod P c le3 bié

nast- | pomocniczy rzyczyna o nalezy zrobi¢

kowy)

A6BO | Blokada uzytkownika | Blokada uzytkownika jest Zamkng¢ blokade uzytkownika, wprowa-
jest otwarta otwarta, czyli parametry konfi- | dzajac nieprawidtowy kod w parametrze

guracji blokady uzytkownika 96.02 Kod. Patrz sekcja Blokada uzyt-
96.100...96.102 sa widoczne. | kownika (str. 176).
A6B1 | Niepotwierdzony kod | Nowy kod uzytkownika zostat | Potwierdzi¢ nowy kod, wprowadzajac ten
uzytkownika wprowadzony w parametrze sam kod w parametrze 96.7017. Aby anu-
96.100, ale nie zostat potwier- | lowa¢, zamkna¢ blokade uzytkownika
dzony w parametrze 96.7101. bez potwierdzania nowego kodu. Patrz
sekcja Blokada uzytkownika (str. 176).

A6D1 | Konflikt parametrow Przemiennik czestotliwosci nie | Sprawdzi¢ programowanie sterownika

adapt. kom. A ma funkcjonalnos$ci zgdanej PLC.
przez sterownik PLC lub Sprawdzi¢ ustawienia grup parametrow
zadana funkcjonalnos¢ nie 50 Adapter komunikacyjny (FBA).
zostata aktywowana.

ABES5 | Parametryzacja Ustawienie sprzetowe trybu Sprawdzié kod pomocniczy w dzienniku
wejscia analog. pradowego/napigciowego wej- | zdarzen. Kod identyfikuje wejscie analo-

$cia analogowego nie odpo- gowe, ktérego ustawienia powodujg kon-

wiada ustawieniom flikt.

parametrow. Skorygowac ustawienie sprzetowe (w
jednostce sterujgcej przemiennika cze-
stotliwosci) lub parametr 12.15/12.25.
Uwaga: W celu sprawdzenia poprawno-
$ci zmian ustawien sprzetowych wyma-
gany jest ponowny rozruch jednostki
sterujgcej (przez ponowne wytgczenie i
wigczenie zasilania lub za pomocg para-
metru 96.08 Rozruch karty sterowania).

ABE6 | Konfiguracja ULC Btad konfiguracji krzywej Sprawdzié kod pomocniczy (w formacie

obcigzenia uzytkownika. XXXX ZZZ7Z). ,Z2ZZZ” okresla problem
(dziatania dla poszczegoélnych kodéw sg
podane ponizej).

0000 | Niespojne punkty predkosci. Sprawdzié, czy kazdy punkt predkosci
(parametry 37.11...37.15) ma wyzszg
wartos¢ niz poprzedni punkt.

0001 | Niespojne punkty czestotliwo- | Sprawdzi¢, czy kazdy punkt czestotliwo-

Sci. $ci (parametry 37.20...37.16) ma wyzszg
warto$¢ niz poprzedni punkt.

0002 | Punkt niedocigzenia powyzej | Sprawdzié, czy kazdy punkt przecigzenia

punktu przecigzenia. (37.31...37.35) ma wyzszg warto$¢ niz

0003 | Punkt przeciazenia ponizej odpowiadajgcy mu punkt niedocigzenia

punktu niedocigzenia. (37.21...37.25).

A780 | Utyk silnika Silnik pracuje w obszarze Sprawdzi¢ obcigzenie silnika i wartosci
Programowalna funkcja utyku z powodu np. nadmier- | znamionowe przemiennika czestotliwo-
ostrzezenia: 31.24 nego obcigzenia lub niewystar- | Sci.

Funkja utyku czajgcej mocy silnika. Sprawdzi¢ parametry funkcji bledu.

A783 | Przecigzenie silnika Prad silnika jest zbyt wysoki. Sprawdzi¢, czy silnik nie jest przecia-

zony.

Dostosowaé parametry funkcji przecig-
zenia silnika (35.517...35.53) and
35.55...35.56.
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Kod
(szes- | Ostrzezenie/kod P c le3 bic
nast- | pomocniczy rzyczyna o nalezy zrobi¢
kowy)
A792 | Okablowanie Zwarcie rezystora hamowania | Sprawdzié potgczenie czopera hamowa-
rezystora hamowania | lub btad sterowania czopera nia i rezystora hamowania.
hamowania. Przemienniki czg- | Upewni¢ sig, ze rezystor hamowania nie
stotliwosci w obudowie R6 lub jest uszkodzony_
wigkszej.
A793 | Nadmierna temp. Temperatura rezystora hamo- | Wylgczyé przemiennik czestotliwosci.
rezystora hamow. wania przekroczyta limit Poczekaé¢, az rezystor ostygnie.
ostrzezenia okreslony przez | Sprawdzi¢ ustawienia funkcji ochrony
parametr 43.12 Limit ostrz. przed przegrzaniem rezystora (grupa
rez. hamowania. parametréw 43 Czoper hamowania).
Sprawdzié ustawienie limitu ostrzezenia,
parametr 43.12 Limit ostrz. rez. hamowa-
nia.
Sprawdzié, czy rezystor hamowania
zostat poprawnie zwymiarowany.
Sprawdzié, czy cykl hamowania odpo-
wiada dozwolonym limitom.
A794 | Dane rezystora Nie podano danych rezystora | Co najmniej jedno ustawienie danych
hamowania hamowania. rezystora (parametry 43.08...43.10) jest
nieprawidtowe. Parametr jest wskazany
przez kod pomocniczy.
0000 0001 | Warto$¢ rezystanc;ji jest za Sprawdzié warto$¢ parametru 43.70.
niska.
0000 0002 | Nie podano termicznej statej Sprawdzié warto$¢ parametru 43.08.
czasowej.
0000 0003 | Nie podano maksymalnej sta- | Sprawdzi¢ warto$¢ parametru 43.09.
tej mocy.
A79C | Nadmierna temp. Temperatura tranzystora IGBT | Poczekaé, az czoper ostygnie.
IGBT czop. ham. czopera hamowania przekro- | Sprawdzi¢, czy temperatura otoczenia
czyta wewnetrzny limit ostrze- | nie przekracza limitu.
zenia. Sprawdzi¢, czy wentylator chtodzacy jest
sprawny i dziata.
Sprawdzi¢, czy nic nie zaktéca prze-
ptywu powietrza.
Sprawdzi¢ wymiarowanie i chtodzenie
szafy.
Sprawdzi¢ ustawienia funkcji ochrony
przed przegrzaniem rezystora (parame-
try 43.06...43.10).
Sprawdzi¢ minimalng dozwolong war-
to$¢ rezystora dla uzywanego czopera.
Sprawdzi¢, czy cykl hamowania odpo-
wiada dozwolonym limitom.
Sprawdzié, czy napiecie zasilania AC
w przemienniku nie jest zbyt wysokie.
A7A2 | Biad otwierania Stan hamulca mechanicznego | Sprawdzi¢ ztgcze hamulca mechanicz-
hamulca jest niezgodny z oczekiwanym | nego.
mechanicznego podczas otwierania hamulca. Sprawdzi¢ ustawienia hamulca mecha-
nicznego w grupie parametréw 44 Stero-
wanie hamulcem mechan..
Sprawdzié, czy sygnat potwierdzenia jest
zgodny z aktualnym stanem hamulca.
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Kod

(szes- | Ostrzezenie/kod P c le3 bié

nast- | pomocniczy rzyczyna o nalezy zrobi¢

kowy)

A7AB | Biad konfiguracji Modut we/wy nie jest podta- Sprawdzié, czy modut we/wy jest podtg-
modutu rozszerzen czony do urzadzenia or lub czony do urzadzenia.
we/wy wystapit konflikt parametryzacji | Upewnié sie, ze zadne parametry nie sg

z podtgczonym modutem I/O. | powigzane z nieistniejgcymi parame-
trami we/wy.

A7C1 | Komunikacja przez Zanik komunikacji cyklicznej Sprawdzi¢ stan komunikacji magistrali
adapt. kom. A migdzy przemiennikiem cze- komunikacyjnej. Wigcej informaciji
Programowalna funkcja stotliwo$ci a modutem adap- zawiera dokumentacja interfejsu magi-
ostrzezenia: 50.02 FBAA: | tera komunikacyjnego A lub strali komunikacyjne;.
funkeja utr. komun. migdzy sterownikiem PLC a Sprawdzi¢ ustawienia grup parametréw

modutem adaptera komunika- | 50 Adapter komunikacyjny (FBA), 51
cyjnego A. FBA A: ustawienia, 52 FBA A: dane wej.
i 53 FBA A: dane wyj..
Sprawdzi¢ potgczenia kabli.
Sprawdzi¢, czy przemiennik nadrzedny
jest w stanie nawigza¢ komunikacje.

A7CE | Utrata komunikacji Przerwa w komunikacji przez | Sprawdzi¢ stan urzgdzenia nadrzed-
EFB wbudowang magistrale komu- | nego magistrali komunikacyjnej
Programowalna funkcja nikacyjng (EFB). (online/offline/btad itd.).
ostrzezenia: 58.14 Sprawdzi¢ potgczenia kablowe z zaci-
fggﬁgﬁ("a utrate skami EIA-485/X5 o numerach 29, 30 i

’ 31 jednostki sterujgce;j.

ATEE | Utrata panelu Zatrzymanie komunikacji ze Sprawdzi¢ potgczenie z programem
Programowalna funkcja strony panelu sterowania lub komputerowym lub panelem sterowania.
ostrzezenia: programu komputerowego Sprawdzi¢ ztgcze panelu sterowania.
49.05 Reakcja na utrate | wybranego jako aktywna loka- | Sprawdzic platforme montazowa, o ile
komunik. lizacja sterowania przemien- | jest uzywana.

nika czestotliwosci. Odtgczyé i ponownie podigczyé panel
sterowania.

A88F | Wentylator Przekroczono limit timera kon- | Nalezy rozwazy¢ wymiane wentylatora

serwagciji. chtodzgcego. Parametr 05.04 Licznik
czasu wigcz. went. pokazuje czas pracy
wentylatora chtodzgcego.

A8AO0 | Nadzér Al Sygnat analogowy jest poza Sprawdzi¢ poziom sygnatu na wejsciu
Programowalna funkcja limitami okre$lonymi dla wej- | analogowym.
ostrzezenia: Scia analogowego. Sprawdzi¢ okablowanie podtgczone do
12.03 Funkcja nadzoru Al wejscia.

Sprawdzi¢ minimalne i maksymalne
limity wejscia w grupie parametréw 12
Standardowe Al.

A8A1 | Ostrzezenie Stan przekaznika zmieniat sie | Wymieni¢ jednostke sterujgca lub prze-

dotyczgce zuzycia RO

czesciej niz zalecana liczba
razy.

sta¢ uzywac wyjscia przekaznikowego.

0001 | Wyjscie przekaznikowe 1 Wymieni¢ jednostke sterujaca lub prze-
sta¢ uzywac wyjscia przekaznikowego 1.

0002 | Wyjscie przekaznikowe 2 Wymieni¢ jednostke sterujaca lub prze-
sta¢ uzywac wyjscia przekaznikowego 2.

0003 | Wyjscie przekaznikowe 3 Wymieni¢ jednostke sterujaca lub prze-

sta¢ uzywac wyjscia przekaznikowego 3.
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Kod
(szes- | Ostrzezenie/kod P . L
. rzyczyna Co nalezy zrobi¢
nast- | pomocniczy
kowy)
A8A2 | Ostrzezenie o Stan przekaznika zmienia si¢ | Zastgpi¢ sygnat podigczony do zrédta
przetaczaniu RO czesciej niz zalecana liczba wyjsécia przekaznikowego sygnatem o
razy, na przyktad gdy podta- nizszej czestotliwosci przetaczania.
czony jest do niego sygnat o
wysokiej czestotliwosci przetg-
czania. Zywotno$¢é przekaz-
nika zostanie wkrétce
przekroczona.
0001 | Wyjscie przekaznikowe 1 Wybraé inny sygnat przy uzyciu parame-
tru 10.24 Zrédfo RO1.
0002 | Wyjscie przekaznikowe 2 Wybraé inny sygnat przy uzyciu parame-
tru 10.27 Zrédto RO2.
0003 | Wyjscie przekaznikowe 3 Wybraé inny sygnat przy uzyciu parame-
tru 10.30 Zrédto RO3.
A8BO0 | Nadzor sygnatu 1 ABB | Ostrzezenie generowane Sprawdzi¢ zrodio ostrzezenia (parametr
(Edytowalny tekst przez funkcje nadzoru sygnatu | 32.07 Sygnat nadzoru 1).
komunikatu) 1.
Programowalna funkcja
ostrzezenia:
32.06 Dziatanie nadzoru 1
A8B1 | Nadzor sygnatu 2 ABB | Ostrzezenie generowane Sprawdzi¢ zrodio ostrzezenia (parametr
(Edytowalny tekst przez funkcje nadzoru sygnatu | 32.17 Sygnat nadzoru 2).
komunikatu) 2.
Programowalna funkcja
ostrzezenia:
32.16 Dziatanie nadzoru 2
A8B2 | Nadzér sygnatu 3 ABB | Ostrzezenie generowane Sprawdzié zrédto ostrzezenia (parametr
(Edytowalny tekst przez funkcje nadzoru sygnatu | 32.27 Sygnat nadzoru 3).
komunikatu) 3.
Programowalna funkcja
ostrzezenia:
32.26 Dziatanie nadzoru 3
A8B3 | Nadzér sygnatu 4 ABB | Ostrzezenie generowane Sprawdzié zrédio ostrzezenia (parametr
(Edytowalny tekst przez funkcje nadzoru sygnatu | 32.37 Sygnat nadzoru 4).
komunikatu) 4.
Programowalna funkcja
ostrzezenia:
32.36 Dziatanie nadzoru 4
A8B4 | Nadzér sygnatu 5 ABB | Ostrzezenie generowane Sprawdzié zrédfo ostrzezenia (parametr
(Edytowalny tekst przez funkcje nadzoru sygnatu | 32.47 Sygnat nadzoru 5).
komunikatu)
Programowalna funkcja
ostrzezenia:
32.46 Dziatanie nadzoru 5
A8B5 | Nadzor sygnatu 6 ABB | Ostrzezenie generowane Sprawdzi¢ zrodio ostrzezenia (parametr
(Edytowalny tekst przez funkcje nadzoru sygnatu | 32.57 Sygnat nadzoru 6).
komunikatu)
Programowalna funkcja
ostrzezenia:
32.56 Dziatanie nadzoru 6
A8BE | ULC — ostrzezenie Wybrany sygnat przekroczyt Sprawdzi¢, czy istniejg warunki zwigk-
dotyczgce krzywa przeciazenia uzytkow- | szajgce monitorowany sygnat (na przy-
przecigzenia nika. ktad obcigzenie silnika, gdy
Programowalna funkcja monitorowany jest moment lub prad).
biedu: o Sprawdzi¢ definicje krzywej obcigzenia
37.03 ULC - dziatania (grupa parametréw 37 Krzywa obcigze-
przeciqz. nia uzytkownika).
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Kod
(szes-
nast-
kowy)

Ostrzezenie/kod
pomocniczy

Przyczyna

Co nalezy zrobi¢

A8BF

ULC — ostrzezenie
dotyczace
niedocigzenia
Programowalna funkcja
btedu:

37.04 ULC - dziatania
niedost.obc.

Wybrany sygnat spadt ponizej
krzywej niedocigzenia uzyt-
kownika.

Sprawdzié, czy istniejg warunki zmniej-
szajgce monitorowany sygnat (na przy-
ktad utrata obcigzenia, gdy
monitorowany jest moment lub prad).
Sprawdzi¢ definicjg krzywej obcigzenia
(grupa parametréw 37 Krzywa obcigze-
nia uzytkownika).

A981

Ostrzezenie
zewnetrzne 1
(Edytowalny tekst
komunikatu)
Programowalna funkcja
ostrzezenia:

31.01 Zrédio zdarzenia
zewn. 1

31.02 Typ zdarzenia
zewn. 1

Btad w urzadzeniu zewnetrz-
nym 1.

Sprawdzié urzadzenie zewnetrzne.
Sprawdzi¢ ustawienie parametru 31.01
Zrodto zdarzenia zewn. 1.

A982

Ostrzezenie
zewnetrzne 2
(Edytowalny tekst
komunikatu)
Programowalna funkcja
ostrzezenia:

31.03 Zrédio zdarzenia
zewn. 2

31.04 Typ zdarzenia
zewn. 2

Btad w urzadzeniu zewnetrz-
nym 2.

Sprawdzi¢ urzadzenie zewnetrzne.
Sprawdzi¢ ustawienie parametru 31.03
Zrodfo zdarzenia zewn. 2.

A983

Ostrzezenie
zewnetrzne 3
(Edytowalny tekst
komunikatu)
Programowalna funkcja
ostrzezenia:

31.05 Zrédio zdarzenia
zewn. 3

31.06 Typ zdarzenia
zewn. 3

Btad w urzadzeniu zewnetrz-
nym 3.

Sprawdzié urzadzenie zewnetrzne.
$prawdzi<’: ustawienie parametru 31.05
Zrédfo zdarzenia zewn. 3.

A984

Ostrzezenie
zewnetrzne 4
(Edytowalny tekst
komunikatu)
Programowalna funkcja
ostrzezenia:

31.07 Zrédio zdarzenia
zewn. 4

31.08 Typ zdarzenia
zewn. 4

Bfad w urzadzeniu zewnetrz-
nym 4.

Sprawdzié urzadzenie zewnetrzne.
Sprawdzi¢ ustawienie parametru 31.07
Zrédto zdarzenia zewn. 4.

A985

Ostrzezenie
zewnetrzne 5
(Edytowalny tekst
komunikatu)
Programowalna funkcja
ostrzezenia:

31.09 Zrédfo zdarzenia
zewn. 5

31.10 Typ zdarzenia
zewn. 5

Btad w urzadzeniu zewnetrz-
nym 5.

Sprawdzi¢ urzadzenie zewnetrzne.
Sprawdzi¢ ustawienie parametru 31.09
Zrodfo zdarzenia zewn. 5.

AF88

Ostrzezenie dot.
konfiguracji okresu
Czasow.

Zostat skonfigurowany okres,
ktory rozpoczyna sie przed
poprzednim okresem.

Skonfigurowa¢ okresy czasowe z rosng-
cymi datami rozpoczecia, parametry
34.60 Dzien rozpoczecia okresu
1...34.63 Dzien rozpoczecia okresu 4.
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Kod

(szes- | Ostrzezenie/kod P c le3 bic

nast- | pomocniczy rzyczyna o nalezy zrobi¢

kowy)

AF90 | Autodostrajanie Autodostrajanie kontrolera Sprawdzié kod pomocniczy (w formacie

kontrolera predkosci predkosci nie zostato pomysl- | XXXX YYYY). Warto$¢ ,YYYY” okresla
nie ukonczone. problem (akcje dla poszczegélnych
kodéw sag podane ponizej).

0000 | Przemiennik czestotliwosci Ponowi¢ autodostrajanie, az zostanie
zostat zatrzymany przed ukon- | ukonczone.
czeniem autodostrajania.

0001 | Przemiennik czestotliwosci Upewni¢ sie, ze wymagania wstepne
zostat uruchomiony, ale nie byt | autodostrajania sg spetnione. Patrz sek-
gotowy do wykonania polece- | cja Przed aktywacjg procedury autodo-
nia autodostrajania. strajania (str. 125).

0002 | Wymagana warto$¢ zadana Zmniejszy¢ krok momentu (parametr
momentu nie zostata osia- 25.38) lub zwiekszy¢ krok predkosci
gnieta, zanim przemiennik (parametr 25.39).
czestotliwosci nie osiggnat
predkosci maksymalne;.

0003 | Silnik nie moze przyspie- Zwigkszy¢é krok momentu (parametr
szy¢/zwolni¢ do predkosci 25.38) lub zmniejszy¢ krok predkosci
maksymalnej/minimalnej. (parametr 25.39).

0005 | Silnik nie moze zwolni¢ przy Zmniejszy¢ krok momentu (parametr
petnej wartosci momentu z 25.38) lub krok predkosci (parametr
autodostrajania. 25.39).

AFAA | Automatyczne Btad zostanie automatycznie | Ostrzezenie informacyjne. Patrz ustawie-

resetowanie zresetowany. nia w grupie parametréw 31 Funkcje
bfedu.

AFE1 | Zatrzymanie awaryjne | Przemiennik czestotliwosci Sprawdzi¢, czy mozna bezpiecznie kon-

(off2) odebrat polecenie awaryjnego | tynuowaé prace. Nastepnie przetaczyé
zatrzymania (wybor trybu off2). | przycisk zatrzymania awaryjnego do nor-

AFE2 | Zatrzymanie awaryjne | Przemiennik czestotliwos$ci m_a,lnego p_oloz_enla. Ponc_)wn!e_urucho—

(off1/off3) odebrat polecenie awaryjnego | Mi¢ Przemiennik czgstotliwosci.
zatrzymania (wybor trybu off1 | Jesli zatrzymanie awaryjne nie byto
lub off3). celowe, sprawdzi¢ zrodto wybrane za
pomoca parametru 21.05 Zrédfo zatrzy-
mania awatr..

AFE9 | Opdznienie startu Opédznienie startu jest Ostrzezenie informacyjne. Patrz para-
aktywne, a przemiennik cze- metr 21.22 OpO6znienie startu.
stotliwo$ci uruchomi silnik po
wstepnie zdefiniowanym op6z-
nieniu.

AFEB | Brak zezwolenia na Nie odebrano sygnatu zezwo- | Sprawdzi¢ ustawienie parametru 20.72

bieg lenia na bieg. Zrédio zezwolenia na bieg 1. Waczy¢
sygnat (np. w stowie sterowania magi-
strali komunikacyjnej) lub sprawdzi¢ oka-
blowanie wybranego zrédta.

AFED | Zezwolenie na Sygnat obracania nie zostat Wigczy¢ sygnat zezwolenia na obracanie

obracanie odebrany w okres$lonym czasie | (np. na wejsciach cyfrowych).
opoznienia (120 s). Sprawdzi¢ ustawienie parametru 20.22
Zezwolenie na obracanie (oraz zrodto
wybrane przy jego uzyciu).

AFF6 | Bieg identyfikacyjny Bieg identyfikacyjny silnika Ostrzezenie informacyjne.
zostanie przeprowadzony przy
nastepnym uruchomieniu.
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Kod
(szes- | Ostrzezenie/kod P c le3 bié
nast- | pomocniczy rzyczyna o nalezy zrobi¢
kowy)
AFF8 | Nagrzewanie silnika Nagrzewanie wstepne jest Ostrzezenie informacyjne.
aktywne wykonywane Nagrzewanie wstepne silnika jest
aktywne. Prad okreslony przez parametr
21.16 Prad nagrzew. wstepnego jest
przekazywany przez silnik.
B5A0 | Zdarzenie STO Funkcja bezpiecznego wyta- Ostrzezenie informacyjne.
Programowalne czania momentu jest aktywna, | Sprawdzi¢ potgczenia obwodu bezpie-
zdarzenie: 31.22 tzn. utracono sygnat z obwodu | czerstwa. Wigcej informacji zawiera roz-
Wskaznik STO bezpieczenstwa podtgczo- dziat Funkcja bezpiecznego wylgczania
praca/zarz. nego do ztgcza STO. momentu w Podrgczniku uzytkownika
przemiennika czestotliwosci oraz opis
parametru 31.22 Wskaznik STO
praca/zatrz. (str. 302).
D501 | Brak dostepnych Nie mozna uruchomi¢ wigcej Sprawdzi¢, czy nie ma zadnych zabloko-
silnikéw PFC silnikéw PFC, poniewaz sg wanych silnikéw PFC, patrz parametry:
one zablokowane lub w trybie | 76.81...76.84.
recznym. Jesli wszystkie silniki sg uzywane, sys-
tem PFC nie jest odpowiednio zwymiaro-
wany do obstugi zapotrzebowania.
D502 | Blokada wszystkich Wszystkie silniki w systemie Sprawdzié, czy nie ma zadnych zabloko-
silnikow PFC sa zablokowane. wanych silnikéw PFC, patrz parametry
76.81...76.84.
D503 | Blokada silnika PFC Silnik podtgczony do prze- Silnik podtgczony do przemiennika cze-

sterowanego przez
VSD

miennika czestotliwosci jest
zablokowany (niedostepny).

stotliwosci jest zablokowany i nie mozna
go uruchomig¢.

Usung¢ odpowiednig blokade, aby uru-
chomi¢ silnik PFC sterowany przez prze-
miennik czestotliwosci. Patrz parametry
76.81...76.84.
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Komunikaty o btedach

Kod
(szes-
nast-
kowy)

Btad/kod
pomocniczy

Przyczyna

Co nalezy zrobi¢

1080 | Limit czasu kopii zapa-

sowej/przywracania

Niepowodzenie komunikaciji
panelu lub programu kompute-
rowego z przemiennikiem cze-
stotliwosci podczas tworzenia
lub przywracania kopii zapaso-
wej.

Ponownie zazgdac¢ utworzenia kopii
zapasowej lub przywrécenia kopii zapa-
sowej.

1081 Btad identyfikatora

znamion.

Oprogramowanie przemien-
nika czestotliwosci nie mogto
odczytac¢ identyfikatora zna-
mionowego przemiennika cze-
stotliwosci.

Zresetowac btad, aby przemiennik cze-
stotliwosci ponownie odczytat identyfika-
tor znamionowy.

Jesli btad wystgpi ponownie, wytgczy¢ i
ponownie wigczy¢ przemiennik czestotli-
wosci. Moze by¢ wymagane powtodrzenie
tych czynnosci. Jesli btad powtarza sie,
nalezy skontaktowac sie z lokalnym
przedstawicielem firmy ABB.

2310 | Przetezenie

Warto$¢ pragdu wyjsciowego
przekroczyta wewnetrzny limit
btedu.

Ten biad oprécz rzeczywi-
stego aktualnego przetezenia
moze tez zostaé¢ spowodo-
wany przez btad uziemienia
lub utrate fazy zasilania.

Sprawdzi¢ obcigzenie silnika.

Sprawdzi¢ czasy przyspieszenia w gru-
pie parametrow 23 Rampa wart. zad.
predko$ci (sterowanie predkoscia) lub 28
tancuch w. zad. czestotliwo$ci (sterowa-
nie czestotliwoscig). Sprawdzi¢ réwniez
parametry 46.01 Skalowanie predko$ci,
46.02 Skalowanie czestotliwoscii 46.03
Skalowanie momentu.

Sprawdzi¢ silnik i kabel silnika (w tym
kolejnos¢ faz i potgczenie trojkat-
gwiazda).

Sprawdzi¢, czy na kablu silnika nie ma
stycznikow, ktére sie otwierajg i zamy-
kaja.

Sprawdzi¢, czy dane uruchamiania w
grupie parametréow 99 odpowiadaja
danym z tabliczki znamionowe;j silnika.
Sprawdzi¢, czy w kablu silnika nie ma
zadnych kondensatoréw korygujacych
wspotczynnik mocy ani ogranicznikow
przepiec.

Sprawdzi¢ silnik i kable silnika pod katem
wystepowania zwarcia doziemnego, mie-
rzgc rezystancje izolaciji silnika i kabla sil-
nika. Patrz rozdziat Montaz elektryczny,
sekcja Sprawdzanie izolacji zespotu w
Podreczniku uzytkownika przemiennika
czestotliwosci.

2340 | Zwarcie

Zwarcie w kablu/kablach sil-
nika lub silniku

Sprawdzié, czy w silniku i kablach silni-
kéw nie ma btedéw okablowania.
Sprawdzi¢, czy w kablu silnika nie ma
zadnych kondensatoréw korygujacych
wspotczynnik mocy ani ogranicznikéw
przepiec.

Podtaczy¢ zasilanie do przemiennika
czestotliwosci.
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Kod
(szes- qudlkoc_l Przyczyna Co nalezy zrobi¢
nast- | pomocniczy
kowy)
2381 Przecigzenie Nadmierna temperatura pota- | Sprawdzi¢ kabel silnika.
tranzystora IGBT czenia IGBT z obudowa. Ten Sprawdzié¢ warunki otoczenia.
btad chroni tranzystory IGBT i | Sprawdzi¢ przeptyw powietrza i dziatanie
moze byc aktywowany z wentylatora.
powodu zwarcia w kablu sil- | ghrawdzie, czy na zeberkach radiatora
nika. nie zbiera sie pyt.
Sprawdzi¢ moc silnika wzgledem mocy
przemiennika czestotliwosci.
3130 | Utrata fazy wejsciowej | Oscylacja napigcia posred- Sprawdzi¢ bezpieczniki obwodu wejscia
Programowalna funkcja niego obwodu DC spowodo- zasilania.
biedu wana brakiem fazy obwodu Sprawdzi¢, czy nie wystepujg luzne pota-
wejscia zasilania lub przepale- | czenia kablowe.
niem bezpiecznika. Sprawdzi¢ zréwnowazenie obwodu wej-
Scia zasilania.
3181 Btad Nieprawidtowe potaczenie wej- | Sprawdzi¢ ztacza wejscia zasilania.
okablow./uziemienia Scia zasilania i kabla silnika
Programowalna funkcja (kabel wejscia zasilania jest
bledu: 31.23 Blad podtgczony do ztgcza silnika
okablow./uziemienia przemiennika czestotliwosci).
3210 | Przepiecie tacza DC Nadmierne napigcie posred- Sprawdzi¢, czy kontrola przepie¢ jest
niego obwodu DC. wigczona (parametr 30.30 Kontrola nad
przepieciem).
Sprawdzi¢, czy napiecie zasilania odpo-
wiada znamionowemu napigciu wejscio-
wemu przemiennika czestotliwosci.
Sprawdzi¢ obwdd zasilania pod katem
przepiecia statycznego lub przejscio-
wego.
Sprawdzi¢ czoper hamowania i rezystor
hamowania (jesli sa).
Sprawdzi¢ czas hamowania.
Uzy¢ funkcji zatrzymania wybiegiem
(jesli ma zastosowanie)
Doposazy¢ przemiennik czestotliwosci
w czoper i rezystor hamowania.
Sprawdzi¢, czy rezystor hamowania jest
prawidtowo zwymiarowany, a rezystancja
znajduje sie w akceptowalnym zakresie
przemiennika czestotliwosci.
3220 | Niedostateczne Napiecie posredniego obwodu | Sprawdzi¢ okablowanie zasilania, bez-
napiecie fagcza DC DC jest niewystarczajace z pieczniki i aparature rozdzielcza.
powodu braku fazy zasilania,
przepalonego bezpiecznika lub
usterki w mostku prostownika.
3381 Utrata fazy wyjsciowej | Biad obwodu silnika spowodo- | Podtgczy¢ kabel silnika.
Programowalna funkcja wany brakiem podtgczenia sil-
bledu: 31.19 Utrata fazy | nika (wszystkie trzy fazy sg
silnika niepodigczone).
4110 | Temperatura karty Temperatura jednostki steruja- | Sprawdz, czy przemiennik czestotliwos$ci

sterowania

cej jest za wysoka.

jest prawidtowo chtodzony.
Sprawdzi¢ pomocniczy wentylator chto-
dzacy.
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Kod
(szes- qudlkoq Przyczyna Co nalezy zrobi¢
nast- | pomocniczy
kowy)
4210 | Nadmierna Nadmierna szacowana tempe- | Sprawdzi¢ warunki otoczenia.
temperatura IGBT ratura tranzystora IGBT prze- | Sprawdzié przeptyw powietrza i dziatanie
miennika czgstotliwosci. wentylatora.
Sprawdzi¢, czy na zeberkach radiatora
nie zbiera sie pyt.
Sprawdzi¢ moc silnika wzgledem mocy
przemiennika czestotliwosci.
4290 | Chtodzenie Nadmierna temperatura Sprawdzi¢ temperature otoczenia. Jesli
modutu przemiennika czestotli- | przekracza ona 40°C/104°F lub przekra-
WoSCi. cza 50°C /122°F, upewni¢ sie, ze prad
obcigzeniowy nie przekracza obnizonej
wartosci znamionowej obcigzalnosci
przemiennika czestotliwosci. W przy-
padku wszystkich obudéw P55 spraw-
dzi¢ temperatury obnizania wartosci
znamionowych. Patrz rozdziat Dane
techniczne, sekcja Obnizanie wartosci
znamionowych w Podreczniku uzytkow-
nika przemiennika czestotliwosci.
Sprawdzi¢ przeptyw powietrza chtodza-
cego modut przemiennika czgstotliwosci
i dziatanie wentylatora.
Sprawdzi¢, czy we wnetrzu szafy i radia-
tora modutu przemiennika czestotliwosci
nie zbiera sie pyt. W razie potrzeby
wyczyscic je.
42F1 | Temperatura IGBT Nadmierna temperatura tran- | Sprawdzi¢ warunki otoczenia.
zystora IGBT przemiennika Sprawdzi¢ przeptyw powietrza i dziatanie
czestotliwosci. wentylatora.
Sprawdzi¢, czy na zeberkach radiatora
nie zbiera sie pyt.
Sprawdzi¢ moc silnika wzgledem mocy
przemiennika czestotliwosci.
4310 | Nadmierna Nadmierna temperatura Patrz A4B0 Nadmierna temperatura
temperatura modutu jednostki mocy. (str. 477).
4380 | Nadmierna réznica Wysoka réznica temperatur Sprawdzi¢ okablowanie silnika.
temperatur tranzystoréw IGBT réznych Sprawdzi¢ chtodzenie modutéw prze-
faz. miennika czgstotliwosci.
4981 Temperatura Mierzona temperatura 1 prze- | Sprawdzi¢ warto$¢ parametru 35.02
zewnetrzna 1 kroczyta limit btedu. Zmierzona temperatura 1.
(Edytowalny tekst Sprawdzi¢ chtodzenie silnika (lub innego
komunikatu) urzadzenia, ktorego temperatura jest
mierzona).
4982 | Temperatura Mierzona temperatura 2 prze- | Sprawdzi¢ warto$¢ parametru 35.03
zewnetrzna 2 kroczyta limit btedu. Zmierzona temperatura 2.
(Edytowalny tekst Sprawdzi¢ chtodzenie silnika (lub innego
komunikatu) urzadzenia, ktérego temperatura jest
mierzona).
5090 |Btad Diagnostyka urzgdzenia bez- | Skontaktowac¢ sie z lokalnym przedstawi-
urz.bezp.wyt.mom. piecznego wytgczania cielem firmy ABB, aby wymieni¢ urza-
momentu wykryta btad urzag- dzenie.
dzenia.
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Kod

(szes- qudlkoc_l Przyczyna Co nalezy zrobi¢

nast- | pomocniczy

kowy)

5091 Bezpieczne Funkcja bezpiecznego wyta- Sprawdzi¢ potgczenia obwodu bezpie-
wylgczanie momentu | czania momentu jest aktywna, | czenstwa. Wigcej informacji zawiera roz-
Programowalna funkcja tzn. utracono sygnat z obwodu | dziat Funkcja bezpiecznego wytgczania
bledu: 31.22 Wskaznik bezpieczenstwa podtgczo- momentu w Podreczniku uzytkownika
STO praca/zatrz. nego do ztgcza STO podczas | przemiennika czestotliwosci oraz opis

uruchamiania lub pracy. parametru 31.22 Wskaznik STO
praca/zatrz. (str. 302).
Sprawdzi¢ warto$¢ parametru 95.04
Zasilanie karty sterowania.

5092 | Btad ukt.log. j.mocy Pamie¢ jednostki mocy zostata | Skontaktowac sie z lokalnym przedstawi-
wyczyszczona. cielem firmy ABB.

5093 | Niezgodnos$¢ inf. ident. | Przemiennik czestotliwo$ci nie | Podtgczy¢ zasilanie do przemiennika
jest zgodny z informacjami czestotliwosci. Moze by¢ wymagane
przechowywanymi w pamigci. | powtoérzenie tych czynnosci.

Przyczyng tego btedu moze
by¢ na przyktad aktualizacja
oprogramowania.

5094 | Temp. obwodu Problem z pomiarem Skontaktowac sie z lokalnym przedstawi-

pomiarowego wewnetrznej temperatury prze- | cielem firmy ABB.
miennika czestotliwosci.

5089 | Nieprawidtowe Btad bezpiecznej temperatury | Sprawdzi¢ potaczenie miedzy wyjsciem
dziatanie obwodu SMT | silnika jest generowany, nato- | przekaznikowym modutu a zaciskiem

miast STO.
zdarzenie/btgd/ostrzezenie

funkcji bezpiecznego wytgcza-

nia momentu nie jest genero-

wane.

Uwaga: Jesli otwarty jest tylko

jeden kanat STO, generowany

jest btad 5090 Btgd
urz.bezp.wyt.mom..

5098 | Utrata komunik. I/O Btad komunikacji ze standar- Sprébowac zresetowaé biad albo wyla-
dowym 1/O. czy¢ i ponownie wigczy¢ przemiennik

czestotliwosci.

50A0 | Wentylator Wentylator chfodzacy zostat Sprawdzi¢ dziatanie i podtgczenie wenty-
zablokowany lub jest odtg- latora.
czony. Wymieni¢ wentylator, jesli jest nie-

sprawny.

5682 | Utrata jednostki mocy | Zanik potaczenia miedzy jed- | Sprawdzi¢ potgczenie migdzy jednostkg
nostka sterujgca przemiennika | sterujacg a jednostkg mocy.
czestotliwosci a jednostkg
mocy.

5691 | Obwdd pomiarowy: Btad obwodu pomiarowego. Skontaktowac sie z lokalnym przedstawi-

ADC cielem firmy ABB.

5692 | Btad zasilania karty Btad zasilacza jednostki mocy. | Skontaktowac sie z lokalnym przedstawi-
jednostki mocy cielem firmy ABB.

5693 | Obwdd pomiarowy: Btad obwodu pomiarowego. Skontaktowac sie z lokalnym przedstawi-
DFF cielem firmy ABB.

5697 | Sprzezenie zwrotne Brak sygnatu sprzezenia Sprawdzi¢ sygnat sprzezenia zwrotnego
od fadowania zwrotnego od tadowania. przychodzacy z systemu tadowania.

5698 | Niezn. btad j. mocy Uktad logiczny jednostki mocy | Sprawdzi¢ zgodno$¢ uktadu logicznego i

wygenerowat btad, ktéry nie
jest znany dla oprogramowa-
nia.

oprogramowania.
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Kod
(szes-
nast-
kowy)

Btad/kod
pomocniczy

Przyczyna

Co nalezy zrobi¢

6181 Niezgodna wersja

FPGA

Niezgodnos$c¢ wersji oprogra-
mowania i uktadu FPGA.

Uruchomi¢ jednostke sterujgca ponownie
przy uzyciu parametru 96.08 Rozruch
karty sterowania lub przez wytgczenie i
wigczenie zasilania. Jesli problem powta-
rza sie, skontaktowac sie z lokalnym
przedstawicielem firmy ABB.

6306 | Plik mapow.ad.kom. A

Btad odczytu pliku odwzorowania
adaptera komunikacyjnego A.

Skontaktowac sie z lokalnym przedstawi-
cielem firmy ABB.

6481 Przecigzenie zadania

Btad wewnetrzny.

Uruchomi¢ jednostke sterujgcg ponownie
przy uzyciu parametru 96.08 Rozruch
karty sterowania lub przez wytgczenie i
wigczenie zasilania. Jesli problem powta-
rza sig, skontaktowac sie z lokalnym
przedstawicielem firmy ABB.

6487 | Przepetnienie stosu

Btad wewnetrzny.

Uruchomi¢ jednostke sterujgca ponownie
przy uzyciu parametru 96.08 Rozruch
karty sterowania lub przez wytgczenie i
wigczenie zasilania. Jesli problem powta-
rza sie, skontaktowac sig z lokalnym
przedstawicielem firmy ABB.

64A1 | Wewn. tadow. pliku

Btad odczytu pliku.

Uruchomi¢ jednostke sterujgcg ponownie
przy uzyciu parametru 96.08 Rozruch
karty sterowania lub przez wytgczenie i
wigczenie zasilania. Jesli problem powta-
rza sig, skontaktowac sie z lokalnym
przedstawicielem firmy ABB.

64A4 | Btad identyfikatora

znamion.

Btad tadowania identyfikatora
warto$ci znamionowe;j.

Skontaktowac sie z lokalnym przedstawi-
cielem firmy ABB.

64A6 | Program adaptacyjny

Btad podczas uruchamiania
programu adaptacyjnego.

Sprawdzié kod pomocniczy (w formacie
XXYY 2Z222).

XX okresla numer stanu (00=program
podstawowy), a ,YY” — blok funkcyjny

(0000=btad ogdliny).

,ZZZZ" okresla problem.

powiodio sie, poniewaz para-
metr byt chroniony przed zapi-
sem.

000A | Uszkodzony program lub blok | Przywréci¢ program szablonu lub pobra¢
nie istnieje program na przemiennik czestotliwosci.
000C | Brak wymaganych danych wej- | Sprawdzi¢ dane wejsciowe bloku.
Sciowych bloku
000E | Uszkodzony program lub blok | Przywréci¢ program szablonu lub pobra¢
nie istnieje program na przemiennik czestotliwosci.
0011 | Program jest zbyt duzy. Usuwac bloki, az ten btad przestanie sig
pojawiac.
0012 | Program jest pusty. Poprawi¢ program i pobra¢ go na prze-
miennik czestotliwosci.
001C | W programie uzyto nieistnieja- | Edytowaé program, aby poprawi¢ war-
cego parametru lub bloku. to$¢ zadang parametru lub uzy¢ istniejg-
cego bloku.
001D | Nieprawidtowy typ parametru | Edytowaé¢ program, aby poprawi¢ war-
w przypadku wybranego pinu. | to$¢ zadang parametru.
001E | Wyjscie do parametru nie Sprawdzi¢ warto$¢ zadang parametru

w programie.
Sprawdzi¢ inne zrédta wptywajace na
docelowy parametr.




Sledzenie bledéw 491

Kod

(szes- qudlkoc_l Przyczyna Co nalezy zrobi¢

nast- | pomocniczy

kowy)

0023 | Plik programu jest niezgodny z | Dostosowac¢ program do biezacej wers;ji
0024 b!ezacq wersjg oprogramowa- | blokéw i oprogramowania.
nia.

Inne | — Skontaktowac sie z lokalnym przedstawi-
cielem firmy ABB, podajac kod pomocni-
czy.

64B1 | Blad wewnetrzny SSW | Biad wewnetrzny. Uruchomi¢ jednostke sterujacg ponownie

przy uzyciu parametru 96.08 Rozruch
karty sterowania lub przez wytgczenie i
wigczenie zasilania. Jesli problem powta-
rza sig, skontaktowac sie z lokalnym
przedstawicielem firmy ABB.

64B2 | Btad ust. przez uzytk. |tadowanie zestawu parame- Upewnic¢ sig, ze istnieje prawidtowy

tréw uzytkownika nie powiodito | zestaw parametréw uzytkownika. W
sie, poniewaz: razie potrzeby zatadowac¢ go ponownie.
* zadany zestaw nie istnieje,
+ zestaw nie jest zgodny z

oprogramowaniem,
* przemiennik czgstotliwosci

zostat wytaczony podczas

tadowania.

64B3 | Bigd parametryzacji Parametryzacja makra nie
makra powiodta sie, poniewaz na

przykiad podjeto prébe zapisu
domysInej wartosci parame-
tru, ktérej nie mozna zmienié.

64E1 | Przecigzenie systemu | Btad systemu operacyjnego. Uruchomic jednostke sterujgcg ponownie

przy uzyciu parametru 96.08 Rozruch
karty sterowania lub przez wytaczenie i
wigczenie zasilania. Jesli problem powta-
rza sig, skontaktowac sie z lokalnym
przedstawicielem firmy ABB.

64B1 | Resetowanie btedu Btad zostat zresetowany. Przy- | Btad informacyjny.

czyna bfgdu juz nie istnieje i
zazadano zresetowania btedu,
co zostato wykonane.

6581 | System parametrow tadowanie lub zapisywanie Sprébowac wymusi¢ zapisanie przy uzy-

parametréw nie powiodto sig. | ciu parametru 96.07 Reczny zapis para-
metrow. Ponowi¢ probe.

6591 Limit czasu kopii Podczas tworzenia lub przy- Sprawdzi¢ komunikacje z panelem lub
zapasowej/przywraca | wracania kopii zapasowej programem komputerowym i okresli¢,
nia panel lub program kompute- czy pozostaje w stanie tworzenia lub

rowy nie mogt nawigza¢ komu- | przywracania kopii zapasowe;.
nikacji z przemiennikiem
czestotliwosci.
65A1 | Konflikt parametrow Przemiennik czestotliwosci nie | Sprawdzi¢ programowanie sterownika

adapt. kom. A

ma funkcjonalnos$ci zgdanej
przez sterownik PLC lub
zgdana funkcjonalnos¢ nie
zostata aktywowana.

PLC.

Sprawdzi¢ ustawienia grup parametréow
50 Adapter komunikacyjny (FBA) i 51
FBA A: ustawienia.
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nast- | pomocniczy

kowy)

6681 Utrata komunikacji Przerwa w komunikacji przez | Sprawdzi¢ stan urzadzenia nadrzed-
EFB wbudowang magistrale komu- | nego magistrali komunikacyjnej
Programowalna funkcja nikacyjng (EFB). (online/offline/btad itd.).
bledu: 58.14 Reakcja na Sprawdzi¢ potgczenia kablowe z zaci-
utrate komunik. skami EIA-485/X5 o numerach 29, 30 i

31 jednostki sterujgce;j.
6682 | Plik konfiguracji EFB Nie mozna odczyta¢ pliku kon- | Skontaktowac sie z lokalnym przedstawi-
figuracji wbudowanej magi- cielem firmy ABB.
strali komunikacyjnej (EFB).

6683 | Nieprawidtowa Ustawienia parametréw wbu- | Sprawdzi¢ ustawienia w grupie parame-

parametryzacja EFB dowanej magistrali komunika- | trow 58 Wbud. modut komunikacyjny.
cyjnej (EFB) sa niespdjne lub
nie sg zgodne z wybranym
protokotem.

6684 | Btad tadowania EFB Nie mozna zatadowac opro- Skontaktowac sie z lokalnym przedstawi-

gramowania protokotu wbudo- | cielem firmy ABB.
wanej magistrali

komunikacyjnej (EFB).

Niezgodnos$¢ wersji oprogra-

mowania EFB i oprogramowa-

nia przemiennika

czestotliwosci.

6685 |Btad EFB 2 Btad zastrzezony dla aplikacji | Sprawdzi¢ dokumentacje protokotu.

protokotu EFB.

6686 |Btad EFB 3 Biad zastrzezony dla aplikacji | Sprawdzi¢ dokumentacje protokotu.

protokotu EFB.

6882 | Przepetn. 32-bit. tabeli | Btad wewnetrzny. Zresetowac btad. Skontaktowacé sie z
tekst. lokalnym przedstawicielem firmy ABB,

jesli problem bedzie sie powtarzat.

6885 | Przepetn. pliku tekst. | Btad wewnetrzny. Zresetowac btad. Skontaktowac sie z

lokalnym przedstawicielem firmy ABB,
jesli problem bedzie sie powtarzat.

7081 Utrata panelu Zatrzymanie komunikacji ze Sprawdzi¢ potgczenie z programem
sterowania strony panelu sterowania lub komputerowym lub panelem sterowania.
Programowalna funkcja programu komputerowego Sprawdzi¢ ztgcze panelu sterowania.
bledu: 49.05 Reakqja na | wybranego jako aktywna loka- | Odigczy¢ i ponownie podiaczy¢ panel
utrate komunik. lizacja sterowania przemien- | sterowania.

nika czestotliwosci.

7085 | Niezgodny modut Opcjonalny modut magistrali Zastgpi¢ modut obstugiwanym typem.
opcjonalny komunikacyjnej nie jest obstu-

giwany.

7086 | Przepiecie Al modutu | Wykryto przepigcie w Al. Al Sprawdzi¢ poziom sygnatu Al.
we/wy. zmieniono na tryb napiecia. Po

przywrdceniu poprawnego
poziomu sygnatu Al zostanie
przywrécony tryb mA.

7121 | Utyk silnika Silnik pracuje w obszarze Sprawdzi¢ obcigzenie silnika i wartosci
Programowalna funkcja utyku z powodu np. nadmier- | znamionowe przemiennika czestotliwo-
btedu: 31.24 Funkcja nego obcigzenia lub niewystar- | $ci.
utyku czajgcej mocy silnika. Sprawdzi¢ parametry funkcji btedu.
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(szes- qudlkoc_l Przyczyna Co nalezy zrobi¢
nast- | pomocniczy
kowy)
7122 | Przecigzenie silnika Prad silnika jest zbyt wysoki. Sprawdzi¢, czy silnik nie jest przecia-
zony.
Dostosowac parametry funkgcji przecigze-
nia silnika (35.57...35.53) i
35.55...35.56.
7183 | Nadmierna temp. Temperatura rezystora hamo- | Wytgczy¢ przemiennik czestotliwosci.
rezystora hamow. wania przekroczyta limit btedu | Poczekaé, az rezystor ostygnie.
okreslony przez parametr Sprawdzi¢ ustawienia funkcji ochrony
43.11 Limit bfedu rez. hamo- | przed przegrzaniem rezystora (grupa
wania. parametrow 43 Czoper hamowania).
Sprawdzi¢ ustawienie limitu btedu, para-
metr 43.11 Limit btedu rez. hamowania.
Sprawdzi¢, czy cykl hamowania odpo-
wiada dozwolonym limitom.
7192 | Nadmierna temp. Temperatura tranzystora IGBT | Poczeka¢, az czoper ostygnie.
IGBT czop. ham. czopera hamowania przekro- Sprawdzi¢, czy temperatura otoczenia
czyta wewnetrzny limit bledu. | nie przekracza limitu.
Sprawdzi¢, czy wentylator chtodzacy jest
sprawny i dziata.
Sprawdzi¢, czy nic nie zakioéca przeptywu
powietrza.
Sprawdzi¢ ustawienia funkcji ochrony
przed przegrzaniem rezystora (grupa
parametréow 43 Czoper hamowania).
Sprawdzi¢, czy cykl hamowania odpo-
wiada dozwolonym limitom.
Sprawdzi¢, czy napiecie zasilania AC w
przemienniku nie jest zbyt wysokie.
7310 | Za duza predkos$¢ Obroty silnika sg wyzsze niz Sprawdzi¢ ustawienia predkosci minimal-
najwyzsza dozwolona pred- nej/maksymalnej w parametrach 30.71
ko$¢ z powodu nieprawidto- Min. predko$¢ i 30.12 Maks. predkos$c.
wego ustawienia predkosci Sprawdzié poprawno$é wartosci
minimalnej/maksymalnej, nie- | momentu hamowania silnika.
wystarczajgcego momentu Sprawdzi¢ wymagania dotyczace czo-
hamowania lub zmian obciaze- | pera i rezystoréw hamowania.
nia podczas uzywania wartosci
zadanej momentu.
73B0 | Btad rampy zatrzym. Dziatanie funkcji awaryjnego Sprawdzi¢ wczesniej zdefiniowane czasy
awar. zatrzymania nie zakonczyto si¢ | ramp (23.117...23.15 dla trybu Off1, 23.23
w oczekiwanym czasie. dla trybu Off3).
73F0 | Za duza czestotliw. Przekroczono maksymalng Sprawdzi¢ kod pomocniczy.

dopuszczalng czestotliwosc
wyjéciowa.

OxFA

Silnik obraca sie szybciej niz
najwyzsza dozwolona czesto-
tliwos¢ ze wzgledu na niepra-
widtowe ustawienie
czestotliwos$ci minimalnej/mak-
symalnej badz silnik przyspie-
sza ze wzgledu na wybor zbyt
wysokiego napigcia zasilania
lub nieprawidtowy wybér
napigcia zasilania w parame-
trze 95.01 Napigcie zasilania.

Sprawdzi¢ ustawienia minimalnej/maksy-
malnej czestotliwos$ci w parametrach
30.13 Min. czestotliwos¢ i 30.14 Maks.
czestotliwosc.

Sprawdzi¢ uzywane napigcie zasilania i
parametr wyboru napiecia 95.01Napiecie
zasilania.
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Kod

(szes- B'qdlkOd. Przyczyna Co nalezy zrobi¢

nast- | pomocniczy

kowy)

Inne | - Skontaktowac sie z lokalnym przedstawi-
cielem firmy ABB, podajac kod pomocni-
czy.

7510 | Komunikacja przez Zanik komunikacji cyklicznej Sprawdzi¢ stan komunikacji magistrali
adapt. kom. A miedzy przemiennikiem cze- komunikacyjnej. Wiecej informacji
Programowalna funkcja stotliwosci a modutem adap- zawiera dokumentacja interfejsu magi-
btedu: 50.02 FBA A: tera komunikacyjnego A lub strali komunikacyjne;j.
funkeja utr. komun. migdzy sterownikiem PLC a Sprawdzi¢ ustawienia grup parametréow

modutem adaptera komunika- | 50 Adapter komunikacyjny (FBA), 51
cyjnego A. FBA A: ustawienia, 52 FBA A: dane wej. i
53 FBA A: dane wyj.
Sprawdzi¢ potgczenia kabli.
Sprawdzié, czy przemiennik nadrzedny
jest w stanie nawigza¢ komunikacje.

8001 ULC — btad Krzywa obcigzenia uzytkow- Patrz parametr 37.04 ULC - dziatania

niedocigzenia nika: Sygnat zbyt dtugo znaj- | niedost.obc.
dowat sie ponizej krzywej
niedocigzenia.

8002 |ULC — btad Krzywa obcigzenia uzytkow- Patrz parametr 37.03 ULC - dziatania
przeciazenia nika: Sygnat zbyt dtugo prze- | przecigz.

kraczat krzywa przecigzenia.

80A0 | Nadzor Al Sygnat analogowy jest poza Sprawdzi¢ poziom sygnatu na wejsciu
Programowalna funkcja limitami okreslonymi dla wej- analogowym.
bledu: ) Scia analogowego. Sprawdzi¢ kod pomocniczy.

12.03 Funkeja nadzoru Al Sprawdzi¢ okablowanie podtgczone do

wejscia.
Sprawdzi¢ minimalne i maksymalne
limity wejscia w grupie parametréow 12
Standardowe Al.

0001 | Al'1MniejszeMIN

0002 | Al1WiekszeMAX

0003 | Al2MniejszeMIN

0004 | Al2WiekszeMAX

80B0 | Nadzér sygnatu 1 Btad generowany przez funk- | Sprawdzi¢ zrédio btedu (parametr 32.07
(Edytowalny tekst cje nadzoru sygnatu 1. Sygnat nadzoru 1).
komunikatu)

Programowalna funkcja
btedu:
32.06 Dziatanie nadzoru 1

80B1 | Nadzér sygnatu 2 Btad generowany przez funk- | Sprawdzi¢ zrédio btedu (parametr 32.17
(Edytowalny tekst cje nadzoru sygnatu 2. Sygnat nadzoru 2).
komunikatu)

Programowalna funkcja
btedu:
32.16 Dziatanie nadzoru 2

80B2 | Nadzér sygnatu 3 Btad generowany przez funk- | Sprawdzi¢ zrédio btedu (parametr 32.27
(Edytowalny tekst cje nadzoru sygnatu 3. Sygnat nadzoru 3).
komunikatu)

Programowalna funkcja
btedu:
32.26 Dziatanie nadzoru 3
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Kod
(szes-
nast-
kowy)

Btad/kod
pomocnhniczy

Przyczyna

Co nalezy zrobi¢

80B3

Nadzor sygnatu 4
(Edytowalny tekst
komunikatu)
Programowalna funkcja
btedu:

32.36 Dziatanie nadzoru 4

Btad generowany przez funk-
cje nadzoru sygnatu 4.

Sprawdzi¢ zrddto btedu (parametr 32.37
Sygnat nadzoru 4).

80B4

Nadzér sygnatu 5
(Edytowalny tekst
komunikatu)
Programowalna funkcja
btedu:

32.46 Dziatanie nadzoru 5

Btad generowany przez funk-
cje nadzoru sygnatu 5.

Sprawdzi¢ zrédto btedu (parametr 32.47
Sygnat nadzoru 5).

80B5

Nadzér sygnatu 6
(Edytowalny tekst
komunikatu)
Programowalna funkcja
btedu:

32.56 Dziatanie nadzoru 6

Btad generowany przez funk-
cje nadzoru sygnatu 6.

Sprawdzi¢ zrédto btedu (parametr 32.57
Sygnat nadzoru 6).

9081

Btad zewnetrzny 1
(Edytowalny tekst
komunikatu)
Programowalna funkcja
btedu: 31.01 Zrédfo
zdarzenia zewn. 1
31.02 Typ zdarzenia
zewn. 1

Btad w urzadzeniu zewnetrz-
nym 1.

Sprawdzi¢ urzadzenie zewnetrzne.
Sprawdzi¢ ustawienie parametru 31.07
Zrédfo zdarzenia zewn. 1.

9082

Btad zewnetrzny 2
(Edytowalny tekst
komunikatu)
Programowalna funkcja
btedu: 31.03 Zrédto
zdarzenia zewn. 2
31.04 Typ zdarzenia
zewn. 2

Btad w urzadzeniu zewnetrz-
nym 2.

Sprawdzi¢ urzadzenie zewnetrzne.
Sprawdzi¢ ustawienie parametru 31.03
Zrodfo zdarzenia zewn. 2.

9083

Btad zewnetrzny 3
(Edytowalny tekst
komunikatu)
Programowalna funkcja
btedu: 31.05 Zrédto
zdarzenia zewn. 3
31.06 Typ zdarzenia
zewn. 3

Btad w urzadzeniu zewnetrz-
nym 3.

Sprawdzi¢ urzadzenie zewnetrzne.
Sprawdzi¢ ustawienie parametru 371.05
Zrédfo zdarzenia zewn. 3.

9084

Btad zewnetrzny 4
(Edytowalny tekst
komunikatu)
Programowalna funkcja
btedu: 31.07 Zrédio
zdarzenia zewn. 4
31.08 Typ zdarzenia
zewn. 4

Btad w urzadzeniu zewnetrz-
nym 4.

Sprawdzi¢ urzadzenie zewnetrzne.
Sprawdzi¢ ustawienie parametru 31.07
Zrodfo zdarzenia zewn. 4.

9085

Btad zewnetrzny 5
(Edytowalny tekst
komunikatu)
Programowalna funkcja
btedu: 31.09 Zrédto
zdarzenia zewn. 5
31.10 Typ zdarzenia
zewn. 5

Btad w urzadzeniu zewnetrz-
nym 5.

Sprawdzi¢ urzadzenie zewnetrzne.

Sprawdzié ustawienie parametru 31.09
Zrédfo zdarzenia zewn. 5.
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Kod
(szes- B'qdlkOd. Przyczyna Co nalezy zrobi¢
nast- | pomocniczy
kowy)
FA81 | Bezpieczne Funkcja bezpiecznego wytg- Sprawdzi¢ potgczenia obwodu bezpie-
wytgczanie momentu | czania momentu jest aktywna, | czefnstwa. Wiecej informacji zawiera roz-
tzn. obwdd STO 1 jest prze- dziat Funkcja bezpiecznego wytgczania
rwany. momentu w Podreczniku uzytkownika
; : ; iennika czestotliwos$ci oraz opis
FA82 |Bezpieczne Funkcja bezpiecznego wytg- | Preemienni /0S
wytgczanie momentu | czania momentu jest aktywna, parametru 31.22 Wskaznik STO
tzn. obwod STO 2 jest prze- | Praca/zatrz. (str. 302).
rwany. Sprawdzi¢ warto$¢ parametru 95.04
Zasilanie karty sterowania.
FF61 | Bieg identyfikacyjny Bieg identyfikacyjny silnika nie | Sprawdzi¢ wartos$ci znamionowe silnika

zostat ukofnczony pomysinie.

w grupie parametréow 99 Dane silnika.
Sprawdzi¢, czy do przemiennika czesto-
tliwosci nie jest podtagczony zaden
zewnetrzny system sterujacy.

Wylgczy¢ i ponownie wigczy¢ zasilanie
przemiennika czestotliwosci (oraz jego
jednostki sterujacej, jesli jest zasilana
osobno).

Sprawdzié, czy zadne limity pracy nie
uniemozliwiajg wykonania biegu identyfi-
kacyjnego. Przywrdci¢ ustawienia
domysine parametréw i ponowi¢ prébe.
Sprawdzi¢, czy wat silnika nie jest zablo-
kowany.

Sprawdzi¢ kod pomocniczy. Druga liczba
kodu wskazuje problem (odpowiednie
akcje dla poszczegdlnych kodéw sg
podane ponizej).

0001

Limit pradu maksymalnego jest
za niski.

Sprawdzi¢ ustawienia parametréw 99.06
Prad znamionowy silnika i 30.17 Maks.
prad. Upewnic sie, ze warto$é

30.17 > 99.06.

Sprawdzi¢, czy przemiennik czestotliwo-
$ci jest zwymiarowany prawidtowo do sil-
nika.

0002

Limit predko$ci maksymalnej
lub oszacowany punkt ostabie-
nia pola jest za niski.

Sprawdzi¢ ustawienia parametréow
* 30.11 Min. predkosc
* 30.12 Maks. predko$c¢
* 99.07 Napigcie znam. silnika
* 99.08 Czestotliw. znam. silnika
* 99.09 Predkosc znam. silnika.
Upewni¢ sig, ze wartos¢
* 30.12> (0,55 x 99.09) >
(0,50 x predkos$¢ synchroniczna)
*+ 30.11<0i
* napiecie zasilania > (0,66 x 99.07).

0003

Limit momentu maksymal-
nego jest za niski.

Sprawdzi¢ ustawienia parametru 99.72
Moment znamion. silnika i limity
momentu w grupie 30 Limity.

Upewni¢ sie, ze zastosowany limit
momentu maksymalnego jest wiekszy
niz 100%.

0004

Kalibracja pomiaru pradu nie
zostata ukoficzona w okreslo-
nym czasie.

Skontaktowac sie z lokalnym przedstawi-
cielem firmy ABB.
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Kod
(szes- qudlkoc_l Przyczyna Co nalezy zrobi¢
nast- | pomocniczy
kowy)
0005...0008 | Btad wewnetrzny. Skontaktowac sie z lokalnym przedstawi-
cielem firmy ABB.

0009 | (Tylko silniki asynchroniczne) | Skontaktowac sig z lokalnym przedstawi-
Przyspieszenie nie zostato cielem firmy ABB.
ukonczone w okreslonym cza-
sie.

000A | (Tylko silniki asynchroniczne) | Skontaktowac sig z lokalnym przedstawi-
Zwolnienie nie zostato ukon- | cielem firmy ABB.
czone w okreslonym czasie.

000B | (Tylko silniki asynchroniczne) | Skontaktowac¢ sig z lokalnym przedstawi-
Predkos¢ spadta do zera w cielem firmy ABB.
trakcie biegu identyfikacyj-
nego.

000C | (Tylko silniki z magnesami Skontaktowac sie z lokalnym przedstawi-
trwatymi) cielem firmy ABB.

Pierwsze przyspieszenie nie
zostato ukonczone w okreslo-
nym czasie.

000D | (Tylko silniki z magnesami Skontaktowac sie z lokalnym przedstawi-
trwatymi) cielem firmy ABB.

Drugie przyspieszenie nie
zostato ukoniczone w okreslo-
nym czasie.
000E...0010 | Btad wewnetrzny. Skontaktowac¢ sie z lokalnym przedstawi-
cielem firmy ABB.

0011 | (Tylko synchroniczne silniki Skontaktowac sie z lokalnym przedstawi-

reluktancyjne) cielem firmy ABB.
Btad impulsu testowego.

0012 | Zbyt duzy silnik dla zaawanso- | Sprawdzi¢, czy silnik i przemiennik cze-
wanego statycznego biegu stotliwo$ci majg kompatybilng wielkos¢.
identyfikacyjnego. Skontaktowaé sie z lokalnym przedstawi-

cielem firmy ABB.

0013 | (Tylko silniki asynchroniczne) | Sprawdzi¢, czy ustawienia warto$ci zna-

Btad danych silnika. mionowych silnika w przemienniku cze-
stotliwos$ci sg identyczne jak na tabliczce
znamionowej silnika.

Skontaktowac sie z lokalnym przedstawi-
cielem firmy ABB.
FF63 | Btad diagnostyki STO. | Nieprawidlowe dziatanie Uruchomié jednostke sterujgca ponownie
wewnetrznego oprogramowa- | przy uzyciu parametru 96.08 Rozruch

nia. karty sterowania lub przez wytgczenie i
wigczenie zasilania.

FF81 | FB A: wym. wyt. awar. | Odebrano polecenie wytgcze- | Sprawdzi¢ informacje o btedzie dostar-
nia awaryjnego przez adapter | czone przez sterownik PLC.

komunikacyjny A.

FF8E | EFB wym. wyt. awar. | Odebrano polecenie wytgcze- | Sprawdzi¢ informacje o btedzie dostar-

nia awaryjnego przez interfejs
wbudowanej magistrali komu-
nikacyjnej.

czone przez sterownik PLC.
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Sterowanie przez magistrale
komunikacyjng za
posrednictwem
wbudowanego interfejsu
komunikacyjnego EFB

Zawartos¢ tego rozdziatu

W tym rozdziale przedstawiono sposéb sterowania przemiennikiem czestotliwosci za
pomocg urzgdzen zewnetrznych przez sie¢ komunikacyjng (magistrale komunika-
cyjng) za posrednictwem wbudowanego interfejsu komunikacyjnego.

Omoéwienie systemu

Przemiennik czestotliwosci mozna podtgczy¢ do zewnetrznego systemu sterujgcego
za posrednictwem tgcza komunikacyjnego przy uzyciu adaptera komunikacyjnego
lub wbudowanego interfejsu komunikacyjnego.

Wbudowany interfejs komunikacyjny obstuguje protokét Modbus RTU. Program ste-
rujacy przemiennikiem czestotliwosci obstuguje do 10 rejestrow protokotu Modbus na
poziomie 10 milisekund. Jesli na przyktad przemiennik czestotliwosci otrzyma zada-
nie odczytu 20 rejestréow, rozpocznie swojg odpowiedz w ciggu 22 ms od otrzymania
zgdania — 20 ms na przetworzenie zgdania i dodatkowe 2 ms na obstuge magistrali.
Rzeczywisty czas odpowiedzi zalezy tez od innych czynnikéw, na przyktad od szyb-
kosci transmisji (ustawienie parametru w przemienniku czestotliwosci).

Przemiennik czestotliwosci mozna ustawic tak, aby odbierat wszystkie informacje ste-
rujgce przez interfejs komunikacyjny. Informacje te mogg by¢ takze przesytane mie-
dzy wbudowanym interfejsem komunikacyjnym a innymi dostepnymi zrédtami, takimi
jak wejscia cyfrowe i analogowe.
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Podiaczanie zacisku EIA-485 Modbus RTU do przemiennika

Podtgczy¢ magistrale komunikacyjng do zacisku EIA-485 Modbus RTU w module
RIIO-01 dotgczonym do jednostki sterujgcej przemiennika czestotliwosci. Ponizej

znajduje sie schemat potgczenia.

Przeptyw danych
<—— Stowo sterowania (CW)
-———— Wartosci zadane ——
Stowo stanu (SW) ——p
Warto$ci aktualne ——pm

[ |
Sterownik magistrali I =
komunikacyjne;j

Terminacja we. "

Magistrala
komunikacyjna

Wel/wy procesu (cykliczne)

Przemiennik czestotliwosci

- -
Og;ﬁgﬁ:%g gg\:/?gjitiru Wiadomosci serwisowe
- (niecykliczne)
ON ON ON
[ NN [ NN [ NN
.+ . 2 + . 2 .+ . 2
o < O o < g o < 8
o
EIEEI EEEIL EEEIL
Terminacja wyt. Terminacja wyt. Terminacja wt.
Przemiennik czestotliwosci Przemiennik czestotliwosci

N Urzadzenia na obu koncach magistrali komunikacyjnej musza mieé wtgczong terminacje.
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Podtaczanie przemiennika czestotliwosci do magistrali
komunikacyjnej

Podtaczy¢ blok zaciskowy jednostki sterujgcej przemiennika czestotliwosci do magi-
strali komunikacyjnej. Ponizej znajduje sie schemat potgczenia.

Do potgczenia uzy¢ najlepiej trzech przewoddw i ekranu.

Jednostka sterujgca przemiennika czestotliwosci

1)
. o WL
s: N
X ° £
i S & O TERM
> Z
es s <8
% ®E e
[ 1
7 ]
| |
o) o
Ekran 2)
) Jesli urzgdzenie znajduje sie na koncu magistrali
komunikacyjnej, ustawic przetacznik terminacji na
L.
2) Potaczyé ienni i
gczy¢ przewody ekranu w przemienniku (G
Ereciomots - NIE KONCZYE ton ma elemencie | Uziemienie * L |_‘J|J|_|
SCR. =
Odniesienie %)

3) Ekran zakonczy¢ WYLACZNIE na zacisku
,Uziemienie” w kontrolerze automatycznym.

4) Przewéd DGND zakoriczyé WYLACZNIE na
zacisku ,Uziemienie masy sygnatu” w kontrolerze Kontroler RS485
automatycznym.
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Konfigurowanie wbudowanego interfejsu
komunikacyjnego

Nalezy skonfigurowa¢ przemiennik czestotliwosci na potrzeby komunikacji przez
wbudowang magistrale komunikacyjng za pomoca parametréow z ponizszej tabeli.
Kolumna Ustawienie sterowania przez magistrale komunikacyjng zawiera war-
tos¢, ktdrej nalezy uzyé¢, lub wartos¢ domysing. Kolumna Funkcja/informacja

zawiera opis parametru.

Parametr

Ustawienie
sterowania przez
magistrale
komunikacyjna

Funkcja/informacja

INICJOWANIE KOMUNIKACJI

58.01

Protokot wt.

Modbus RTU

Inicjuje komunikacje przez wbudowang magi-
strale komunikacyjnag.

KONFIGURACJA WBUDOWANEGO ADAPTERA MODBUS

Ogdlna, Moment
(wartos¢ domysina
w przypadku para-
metru 58.27),
Predkosc¢, Czesto-
tliwos¢

58.03 Adres wezta 1 (default) Adres wezta. Nie moze by¢ dwdch weztdw

online o takim samym adresie.

58.04 Szybkosc 19,2 kb/s (wartos¢ | Definiuje szybko$¢ komunikaciji tgcza. Nalezy uzy¢

transmisji domysina) tego samego ustawienia co w stacji nadrzednej.

58.05 Parzystosc 8 PARZYSTOSC 1 | Wybiera ustawienie parzystosci i bitu stopu.
(wartosc¢ Nalezy uzy¢ tego samego ustawienia co
domysina) w stacji nadrzedne;j.

58.14 Reakcja na Btad (wartos¢ Definiuje dziatanie wykonywane po wykryciu

utrate komunik. | domysina) utraty komunikacji.

58.15  Tryb utraty St. ster. / Zad1/ Wigcza/wytacza monitorowanie utraty komu-

komunikacji Zad?2 (wartos¢ nikacji i definiuje spos6b resetowania licznika
domysina) opoznienia utraty komunikaciji.

58.16  Czas utraty 3,0 s (wartosc¢ Definiuje limit czasu monitorowania komuni-

komunikacji domysina) kaciji.

58.17  Opdznienie 0 ms (wartos¢ Definiuje opdznienie odpowiedzi przemien-

transmisji domysina) nika czestotliwosci.

58.25  Profil sterowania | ABB Drives Woybiera profil sterowania uzywany przez
(wartos¢ przemiennik czestotliwosci. Patrz sekcja Pod-
domysina) stawowe informacje o wbudowanym interfej-

sie komunikacyjnym (str. 506).
58.26 EFB:typ Predkosc lub cze- | Definiuje typy wartosci zadanych magistrali
58.27 wartosci stotliwosc (war- komunikacyjnej 1i 2. Skalowanie kazdego typu
zadanej 1 to$¢ domysina wartosci zadanej jest okreslane przez para-
EFB: typ w przypadku para- | metry 46.01...46.03. W przypadku ustawienia
wartosci metru 58.26), Predkosc lub czestotliwosc typ jest wybierany
zadanej 2 Transparentne, automatycznie zgodnie z aktualnie aktywnym

trybem sterowania przemiennikiem czestotli-
WOSCi.
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Ustawienie
Parametr ster(_)wanla przez Funkcja/informacja
magistrale
komunikacyjna
58.28 Typ wart. Predkosc lub Definiuje typy wartosci aktualnych magistrali
58.29 aktualnej 1 EFB | czestotliwo$¢ komunikacyjnej 1i 2. Skalowanie kazdego typu
Typ wart. (warto$¢ domyslna | wartosci aktualnej jest okre$lane przez
aktualnej 2 EFB | W przypadku parametry 46.017...46.03. W przypadku
parametru 58.28), |ustawienia Predkos$¢ lub czestotliwos$c typ
Transparentne jest wybierany automatycznie zgodnie z
(warto$¢ domysina | aktualnie aktywnym trybem sterowania
w przypadku przemiennikiem czestotliwosci.
parametru 58.29),
Ogdlna, Predko$c,
Czestotliwosc
58.31  Zrédfo transp. w. | Inny Definiuje zrédto wartosci aktualnych 1 2, gdy
58.32 akt. 1 EFB parametr 58.26 EFB: typ warto$ci zadanej 1
Zrédio transp. w. (58.27 EFB: typ warto$ci zadanej 2) jest
akt. 2 EFB ustawiony na wartos¢ Transparentne.
58.33 Tryb Tryb 0 (wartos¢ Definiuje odwzorowanie pomiedzy
adresowania domysina) parametrami oraz rejestry przechowujgce z
zakresu rejestréw protokotu Modbus
400001...465536 (100...65535).
58.34  Kolejnosc stow | NIS-WYS (wartos¢ | Definiuje kolejnos¢ stéw danych w ramce
domysina) komunikatu protokotu Modbus.
58.101 Dane I/O 1 Na przyktad Definiuje adres parametru przemiennika
ustawienia czestotliwosci, do ktérego dostep uzyskuje
58.114 Dane I/O 14 domysine (we/wy | urzgdzenie nadrzedne protokotu Modbus
1...6 zawierajg podczas odczytu lub zapisu pod adresem
stowo sterowania, | rejestru odpowiadajagcym parametrom
stowo stanu, dwie | wejscia/wyjscia protokotu Modbus. Nalezy
wartosci zadane i | wybraé parametry, ktére maja zostac
dwie wartosci odczytane lub zapisane za posrednictwem
aktualne). stow wejscia/wyjscia protokotu Modbus.
Stowo sterowania | Ustawienia te zapisuja przychodzace dane w
RO/DIO, Magazyn | parametrach magazynu danych 70.99 Stowo
danych AO1, sterowania RO/DIO, 13.91 Magazyn danych
Magazyn danych | AO1, 13.92 Magazyn danych AO2, 40.91
AO2, Magazyn Magazyn danych sprzezenia zwrotnego lub
danych sprzezenia | 40.92 Magazyn danych nastawy.
zwrotnego,
Magazyn danych
nastawy
58.06  Sterowanie Odswiez Sprawdza ustawienia parametrow
komunikacjg ustawienia konfiguraciji.

Nowe ustawienia zostang zastosowane po nastepnym wigczeniu przemiennika cze-
stotliwosci lub po sprawdzeniu ich poprawnosci przy uzyciu parametru 58.06 Stero-
wanie komunikacjg (Ods$wiez ustawienia).
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Ustawianie parametréw sterowania przemiennikiem
czestotliwosci

Po skonfigurowaniu wbudowanego interfejsu komunikacyjnego nalezy sprawdzi¢ i
dostosowac¢ parametry sterowania przemiennikiem czestotliwosci wymienione w
ponizszej tabeli. Kolumna Ustawienie sterowania przez magistrale komunika-
cyjna zawiera wartosci uzywane, gdy sygnat wbudowanej magistrali komunikacyjne;j
jest zgdanym zrédtem lub celem danego sygnatu sterowania przemiennikiem czesto-
tliwosci. Kolumna Funkcja/informacja zawiera opis parametru.

Ustawienie
sterowania przez
magistrale
komunikacyjna

Parametr Funkcjal/informacja

WYBOR ZRODLA POLECENIA STERUJACEGO

20.01 Komendy Zew1 | Wbudowana Wybiera magistrale komunikacyjng bedaca
magistrala zrodtem polecen startu i stopu, gdy jako
komunikacyjna aktywna lokalizacja sterowania zostanie

wybrana lokalizacja ZEW1.

20.06 Komendy Zew?2 | Wbudowana Wybiera magistrale komunikacyjng bedaca
magistrala zrodtem polecen startu i stopu, gdy jako
komunikacyjna aktywna lokalizacja sterowania zostanie

wybrana lokalizacja ZEW2.

WYBOR WARTOSCI ZADANEJ PREDKOSCI

22.11 W. zad. pred. 1 | W. zad. EFB 1 Wybiera warto$¢ zadang odebrang przez

Zew1 wbudowany interfejs komunikacyjny jako
wartos¢ zadang predkosci 1.

22.18 W. zad. pred. 1 | W. zad. EFB 1 Wybiera warto$¢ zadang odebrang przez

Zew?2 wbudowany interfejs komunikacyjny jako

wartos¢ zadang predkosci 2.

WYBOR WARTOSCI ZADANEJ MOMENTU

26.11 Zrédto wart. W. zad. EFB 1 Wybiera warto$¢ zadang odebrang przez

zad. momentu 1 wbudowany interfejs komunikacyjny jako
wartos¢ zadang momentu 1.

26.12 Zrédto wart. W. zad. EFB 1 Wybiera warto$¢ zadang odebrang przez

zad. momentu 2 wbudowany interfejs komunikacyjny jako

wartos¢ zadang momentu 2.

WYBOR WARTOSCI ZADANEJ CZESTOTLIWOSCI

28.11 W. zad. czest. 1 | W. zad. EFB 1 Wybiera warto$¢ zadang odebrang przez
Zew1 wbudowany interfejs komunikacyjny jako
wartos¢ zadang czestotliwosci 1.
28.15W. zad. czest. 1 | W. zad. EFB 1 Wybiera warto$¢ zadang odebrang przez
Zew?2 wbudowany interfejs komunikacyjny jako

wartos$¢ zadang czestotliwosci 2.




Sterowanie przez magistrale komunikacyjng za posrednictwem wbudowanego interfejsu

komunikacyjnego EFB 505

Ustawienie

Parametr ster(_)wanla przez Funkcja/informacja
magistrale
komunikacyjna

INNE WYBORY

Wartos$ci zadane EFB mozna wybrac jako zrédto w praktycznie kazdym parametrze selektora
sygnatu, wybierajgc pozycje Inny, a nastepnie pozycje 03.09 Warto$¢ zadana EFB 1 lub 03.10

Wartos¢ zadana EFB 2.

WEJSCIA STEROWANIA SYSTEMEM

96.07 Reczny zapis
parametrow

Zapisz (powraca do
Gotowe)

Zapisuje zmiany w wartos$ci parametru (w tym
te dokonane przy uzyciu sterowania przez
magistrale komunikacyjng) w pamieci trwate;j.




506 Sterowanie przez magistrale komunikacyjng za posrednictwem wbudowanego interfejsu
komunikacyjnego EFB

Podstawowe informacje o wbudowanym interfejsie
komunikacyjnym
Komunikacja cykliczna miedzy systemem magistrali komunikacyjnej i przemienni-

kiem czestotliwosci sktada sie z 16-bitowych stéw danych lub 32-bitowych stéw
danych.

Ponizszy schemat przedstawia dziatanie wbudowanego interfejsu komunikacyjnego.
Sygnaty przekazywane w ramach komunikacji cyklicznej zostaty doktadnie wyja-
$nione na ponizszym schemacie.

Sie¢ komunikacyjna

1)
Komunikacja cykliczna Profil EFB ZEW1/2
Polecenia startu
SEL —H Stowo sterowania (CW) EFB C\
Stowo ste- 0 "
rowania m 03.09 Wartosé
REF1 o2 >  zadana EFB 1 20.01
REF2 —3 03.10 Wartosé 20.06
58.25 T zadana EFB2 [T ]
SEL Wybor wartosci
Siowo stanu 0 1 Stowo stanu (SW) EFB zadanej
|| [ACTA '_212 - L Aktualna 1
ACT2 M {1 53 LL Aktualna 2 AN
58.25
- Grupy
Wyct;or wer{wy 22/26/28/40 i tak
A anycl i
Welwy 1 dale)
Welwy 2 Wybo -
'ybér wartosci
Welwy 3 lest Par.01,01...255255 || zadanej
We/wy 69 — C\
58.101
58.114 Grupy
22/26/28/40 i tak
dalej
- T ] Tabela
L| Komunikacja niecykliczna parametrow

-

. Nalezy tez zapoznac¢ sie z innymi parametrami, ktére mozna kontrolowa¢ z magistrali komunikacyjne;j.
Konwersja danych, jesli parametr 58.25 Profil sterowania jest ustawiony na warto$¢ ABB Drives. Patrz
sekcja Informacje o profilach sterowania (str. 509).

N
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Stowo sterowania i stowo stanu

Stowo sterowania (CW) to 16- lub 32-bitowe spakowane stowo binarne. To gtéwny
sposoéb sterowania przemiennikiem czestotliwosci w systemie magistrali komunika-
cyjnej. Stowo sterowania jest wysytane przez sterownik magistrali komunikacyjnej do
przemiennika czestotliwosci. Przy uzyciu parametrow przemiennika czestotliwosci
uzytkownik wybiera stowo sterowania wbudowanego interfejsu komunikacyjnego
jako zrodto polecen sterowania przemiennikiem czestotliwosci (na przyktad polecen
startu/stopu, zatrzymania awaryjnego, wyboru miedzy lokalizacjami sterowania
zewnetrznego 1/2 lub resetowania btedu). Stan przemiennika czestotliwosci jest
przetaczany w zaleznosci od zakodowanych bitowo instrukcji w stowie sterowania.

Stowo sterowania magistrali komunikacyjnej jest zapisywane w przemienniku czesto-
tliwosci bez zmian lub dane sg konwertowane. Patrz sekcja Informacje o profilach
sterowania (str. 509).

Stowo stanu (SW) to 16- lub 32-bitowe spakowane stowo binarne. Zawiera ono infor-
macje o stanie przekazywane z przemiennika czestotliwosci do sterownika magistrali
komunikacyjnej. Stowo stanu przemiennika czestotliwosci jest zapisywane w stowie
stanu magistrali komunikacyjnej bez zmian lub dane sg konwertowane. Patrz sekcja
Informacje o profilach sterowania (str. 509).

Wartosci zadane

Wartosci zadane EFB 1i 2 to 16- lub 32-bitowe wartosci catkowite ze znakiem.
Zawarto$¢ kazdego stowa wartosci zadanej moze by¢ uzywana jako zrodto praktycz-
nie kazdego sygnatu, na przyktad wartosci zadanej predkosci, czestotliwosci,
momentu lub procesu. W przypadku komunikacji przez wbudowang magistrale komu-
nikacyjng wartosci zadane 1 i 2 sg wyswietlane przy uzyciu odpowiednio parametru
03.09 Wartos¢ zadana EFB 1 03.10 Warto$¢ zadana EFB 2. Skalowanie wartosci
zadanych zalezy od ustawien parametrow 58.26 EFB: typ warto$ci zadanej 11 58.27
EFB: typ warto$ci zadanej 2. Patrz sekcja Informacje o profilach sterowania (str. 509).

Wartosci aktualne

Sygnaly aktualne magistrali komunikacyjnej (ACT1 i ACT2) to 16- lub 32-bitowe war-
tosci catkowite ze znakiem. Przekazujg one wybrane wartosci parametru przemien-
nika czestotliwosci z przemiennika do urzgdzenia nadrzednego. Skalowanie wartosci
aktualnych zalezy od ustawien parametrow 58.28 Typ wart. aktualnej 1 EFB i 58.29
Typ wart. aktualnej 2 EFB. Patrz sekcja Informacje o profilach sterowania (str. 509).

Dane wejsciowe/wyjsciowe

Wejscia/wyjscia danych to 16- lub 32-bitowe stowa zawierajgce wybrane warto$ci
parametru przemiennika czestotliwosci. Parametry 58.101 Dane I/O 1...58.114 Dane
I/0 14 definiujg adresy, z ktorych urzadzenie nadrzedne odczytuje dane (wejscie) lub
w ktorych zapisuje dane (wyjscie).
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Adresy rejestru

Pole adresu zgdan protokotu Modbus dotyczgcych dostepu do rejestrow przechowu-
jacych ma 16 bitéw. Dzieki temu protokdt Modbus moze obstugiwaé adresy 65536
rejestrow przechowujgcych.

Dotychczas urzgdzenia nadrzedne protokotu Modbus uzywaty 5-cyfrowych adreséw
dziesietnych z zakresu od 40001 do 49999, ktére reprezentowaty adresy rejestru
przechowujgcego. 5-cyfrowe adresy dziesietne sg ograniczone do 9999 mozliwych
adreséw rejestrow przechowujgcych.

Wspétczesne urzadzenia nadrzedne protokotu Modbus zwykle zapewniajg dostep do
petnego zakresu 65536 rejestréw przechowujgcych protokotu Modbus. Jednym ze
sposobow jest uzycie 6-cyfrowych adreséw dziesietnych z zakresu od 400001 do
465536. W tym podreczniku uzywane sg 6-cyfrowe adresy dziesietne reprezentujgce
adresy rejestru przechowujgcego protokotu Modbus.

Urzadzenia nadrzedne protokotu Modbus ograniczone do 5-cyfrowych adreséw dzie-
sietnych mogg uzyskiwac dostep do rejestrow z zakresu od 400001 do 409999 przy
uzyciu 5-cyfrowych adreséw dziesietnych z zakresu od 40001 do 49999. Rejestry z
zakresu od 410000 do 465536 sg niedostepne dla tych urzadzen nadrzednych.

Patrz parametr 58.33 Tryb adresowania.

Uwaga: Nie mozna uzyska¢ dostepu do adresow rejestrow 32-bitowych parametréw
przy uzyciu 5-cyfrowych numerow rejestrow.
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Informacje o profilach sterowania

Profil sterowania definiuje reguty transferu danych miedzy przemiennikiem czestotli-

wosci i urzgdzeniem nadrzednym magistrali komunikacyjnej, okresla na przykfad:

* czy spakowane stowa binarne sg konwertowane i;

* czy wartosci sygnatu sg skalowane i jak,

» jak adresy rejestréw przemiennika czestotliwosci sg odwzorowywane na urzgdze-
nie nadrzedne magistrali komunikacyjne;.

Przemiennik czestotliwosci mozna skonfigurowac tak, aby otrzymywat i wysytat

komunikaty zgodnie z jednym z dwdch profili:

* ABB Drives

* Profil DCU.

W przypadku profilu ABB Drives wbudowany interfejs komunikacyjny przemiennika

czestotliwosci konwertuje dane magistrali komunikacyjnej na dane uzywane w prze-

mienniku czestotliwosci i odwrotnie. Profil DCU nie obejmuje konwersji danych ani
skalowania. Na ponizszym rysunku przedstawiono efekt wyboru profilu.

Wybér profilu

Data S EL

danych

- - > 0
. 58.26...58.29 \7
Magistrala —— Przemiennik

komunikacyjna ~* =5 czestotliwosci

58.25

Wybor profilu sterowania przy uzyciu parametru 58.25 Profil sterowania:

* (0) ABB Drives
+ (5) Profil DCU.
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Stowo sterowania

Stowo sterowania profilu ABB Drives

Ponizsza tabela przedstawia zawarto$¢ stowa sterowania magistrali komunikacyjnej
w przypadku profilu sterowania ABB Drives. Wbudowany interfejs komunikacyjny
konwertuje to stowo na postac¢, w ktérej jest ono uzywane w przemienniku czestotli-
wosci. Pogrubiony tekst pisany wielkimi literami odnosi sie do stanéw na schemacie
Schemat zmiany stanu dla profilu ABB Drives na stronie 517.

Bit

Nazwa

Wart.

Stan/opis

0

OFF1_
CONTROL

1

Przejscie do stanu GOTOWOSC DO PRACY.

0

Zatrzymanie zgodnie z aktywng rampg zwalniania. Przej-
$cie do stanu OFF1 AKTYWNE; przejscie do stanu
GOTOWOSC DO WL, jesli inne blokady (OFF2, OFF3)
nie sg aktywne.

OFF2_
CONTROL

Kontynuowanie dziatania (stan OFF2 nieaktywny).

Wyltgczenie awaryjne, zatrzymanie wybiegiem.
Przejscie do stanu OFF2 AKTYWNE, przejscie do stanu
WLACZANIE PRZERWANE.

OFF3_
CONTROL

Kontynuowanie dziatania (stan OFF3 nieaktywny).

Zatrzymanie awaryjne, zatrzymanie w czasie okreslonym
przez parametr przemiennika czestotliwosci. Przejscie do
stanu OFF3 AKTYWNE; przejscie do stanu WLACZANIE
PRZERWANE.

Ostrzezenie: Nalezy sig upewnic, ze silnik i napedzane
urzgdzenie mozna zatrzymaé za pomoca tego trybu
zatrzymywania.

INHIBIT_
PRACA

Przejscie do stanu ZEZWOLENIE NA PRACE,.

Uwaga: Sygnat zezwolenia na bieg musi by¢ aktywny.
Patrz dokumentacja przemiennika czestotliwosci. Jesli
przemiennik czestotliwosci jest ustawiony tak, aby odbie-
rat sygnat Zezwolenie na bieg z magistrali komunikacyj-
nej, ten bit aktywuje ten sygnat.

Patrz tez parametr 06.18 Sftowo stanu przerw. startu
(strona 194).

Przerwanie pracy. Przejscie do stanu PRZERWANIE
DZIALANIA.

RAMP_OUT_
ZERO

Normalna praca. Przej$cie do stanu RAMP FUNCTION
GENERATOR: WYJSCIE WEACZONE.

Wymuszenie zerowej wartosci wyjsciowej generatora
funkcji rampy. Przemiennik czestotliwosci powoduje
zatrzymanie wedtug rampy (obowigzujg limity pradu i
napiecia DC).

RAMP_HOLD

Funkcja rampy. Przejscie do stanu RAMP FUNCTION
GENERATOR: AKCELERATOR WLACZONY.

Zatrzymanie rampy (zatrzymanie wartosci wyjsciowych
generatora funkcji rampy).
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Bit |Nazwa Wart. | Stan/opis
6 RAMP_IN_ 1 Normalna praca. Przejscie do stanu PRACA.
ZERO Uwaga: Ten bit ma zastosowanie tylko wtedy, gdy inter-

fejs komunikacyjny jest ustawiony jako zrédto tego
sygnatu przez parametry przemiennika czestotliwosci.

0 Wymuszenie zerowej wartosci wejsciowej generatora
funkcji rampy.

7 RESET 0=>1 | Resetowanie btedu, jesli istnieje aktywny btad. Przejscie
do stanu WLACZANIE PRZERWANE.

Uwaga: Ten bit ma zastosowanie tylko wtedy, gdy inter-
fejs komunikacyjny jest ustawiony jako zrédto tego
sygnatu przez parametry przemiennika czestotliwosci.

0 Kontynuowanie normalnego dziatania.

8 | JOGGING_1

N

Zadanie pracy z predko$cig Bieg prébny 1.

Uwaga: Ten bit ma zastosowanie tylko wtedy, gdy inter-
fejs komunikacyjny jest ustawiony jako zrédto tego
sygnatu przez parametry przemiennika czestotliwosci.

0 Kontynuowanie normalnego dziatania.

9 |JOGGING_2

N

Zadanie pracy z predkoscig Bieg probny 2.

Uwaga: Ten bit ma zastosowanie tylko wtedy, gdy inter-
fejs komunikacyjny jest ustawiony jako zrédto tego
sygnatu przez parametry przemiennika czestotliwosci.

0 Kontynuowanie normalnego dziatania.
10 REMOTE_ 1 Sterowanie przez magistrale komunikacyjng wigczone.
CMD 0 Stowo sterowania <> 0 lub warto$¢ zadana <> 0: zacho-
wanie ostatniego stowa sterowania i ostatniej wartosci
zadanej.

Stowo sterowania = 0 i warto$¢ zadana = 0: Sterowanie
przez magistrale komunikacyjng wtgczone. Warto$¢
zadana oraz rampa zwalniania/przyspieszania sa zablo-
kowane.

N

11 EXT_CTRL_ Wybér lokalizacji sterowania zewnetrznego ZEW2.

LOC Dziata, jesli parametry lokalizacji sterowania s3 usta-
wione tak, aby jako lokalizacja sterowania byta wybierana
magistrala komunikacyjna.

0 Wybdr lokalizacji sterowania zewnetrznego ZEW1.
Dziata, jesli parametry lokalizacji sterowania sg usta-
wione tak, aby jako lokalizacja sterowania byta wybierana
magistrala komunikacyjna.

12 USER_0O Bity sterowania z mozliwoscig zapisywania, ktére mozna

13 USER 1 potaczy¢ ze specyficzng dla aplikacji funkcjg uktadu
- logicznego przemiennika czestotliwosci.

14 USER_2

15 | USER 3
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Stowo sterowania profilu DCU

Whbudowany interfejs komunikacyjny zapisuje stowo sterowania magistrali komunika-
cyjnej bez zmian w bitach stowa sterowania przemiennika czestotliwo$ci od 0 do 15.

Bity od 16 do 32 stowa sterowania przemiennika czestotliwosci nie sg uzywane.

Bit

Nazwa

Wart.

Stan/opis

0

STOP

1

Zatrzymanie zgodnie z parametrem Tryb zatrzymania lub
bitami zgdan trybu zatrzymania (bity 7...9).

(brak)

START

Uruchomi¢ przemiennik czestotliwo$ci.

(brak)

REVERSE

Odwrécenie kierunku obrotow silnika.

o| | O| 2| O

Kierunek obrotéw silnika jest zalezny od znaku wartosci
zadanej:

Dodatnia warto$¢ zadana: Do przodu
Ujemna warto$¢ zadana: Do tytu.

Zarezerwowane

RESET

0=>1

Resetowanie btedu, jesli istnieje aktywny btad.

(brak)

Zew?2

Wybor lokalizacji sterowania zewnetrznego ZEW?2.
Dziata, je$li parametry lokalizacji sterowania sg
ustawione tak, aby jako lokalizacja sterowania byta
wybierana magistrala komunikacyjna.

Wybor lokalizacji sterowania zewnetrznego ZEW1.
Dziata, jesli parametry lokalizacji sterowania sg
ustawione tak, aby jako lokalizacja sterowania byta
wybierana magistrala komunikacyjna.

RUN_DISABLE

Bieg wytgczony. Jesli przemiennik czestotliwosci jest
ustawiony tak, aby odbierat sygnat zezwolenia na bieg
z magistrali komunikacyjnej, ten bit dezaktywuje sygnat.

Zezwolenie na bieg. Jesli przemiennik czestotliwosci jest
ustawiony tak, aby odbierat sygnat zezwolenia na bieg
z magistrali komunikacyjnej, ten bit aktywuje ten sygnat.

STOPMODE_
RAMP

Normalny tryb zatrzymania zgodnie z rampa

(brak) DomysIne przetaczenie w tryb zatrzymania
parametru, jesli bity 7...9 majg wartos¢ 0.

STOPMODE_
EMERGENCY_
RAMP

Tryb zatrzymania awaryjnego zgodnie z rampg

(brak) Domysline przetgczenie w tryb zatrzymania
parametru, jesli bity 7...9 majg wartos¢ 0.

STOPMODE_
COAST

Tryb zatrzymania wybiegiem

(brak) Domysine przetgczenie w tryb zatrzymania
parametru, jesli bity 7...9 majg wartos¢ 0.
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Bit |Nazwa Wart. | Stan/opis
10 RAMP_PAIR _2 1 Wybranie zestawu ramp 2 (czas przyspieszania 2/czas
zwalniania 2), gdy parametr 23.11 Wybor zestawu ramp
jest ustawiony na wartos¢ EFB DCU CW bit 10.
0 Wybranie zestawu ramp 1 (czas przyspieszania 1/czas
zwalniania 1), gdy parametr 23.11 Wybor zestawu ramp
jest ustawiony na warto$¢ EFB DCU CW bit 10.
11 RAMP_OUT _ 1 Wymuszenie zerowej wartosci wyjsciowej generatora funkcji
ZERO rampy. Przemiennik czestotliwosci powoduje zatrzymanie
wedtug rampy (obowigzujg limity pragdu i napigcia DC).
0 Normalna praca.
12 RAMP_HOLD 1 Zatrzymanie rampy (zatrzymanie wartosci wyjsciowych
generatora funkcji rampy).
0 Normalna praca.
13 RAMP_IN_ZERO |1 Wymuszenie zerowej wartosci wejsciowej generatora
funkcji rampy.
0 Normalna praca.
14 REQ_LOCAL_ 1 Przemiennik czestotliwosci nie jest przetgczany na tryb
LOCK sterowania lokalnego (patrz parametr 19.17 Sterowanie
lokalne wyt.).
0 Przemiennik czestotliwosci moze by¢ przetaczany
miedzy trybami sterowania lokalnego i zdalnego.
15 TORQ_LIM_PAIR |1 Wybranie zestawu limitu momentu 2 (minimalny moment
2 2/maksymalny moment 2), gdy parametr 30.18 Wybor
- lim. momentu jest ustawiony na warto$¢ EFB.
0 Wybranie zestawu limitu momentu 1 (minimalny moment
1/maksymalny moment 1), gdy parametr 30.18 Wybor
lim. momentu jest ustawiony na warto$¢ EFB.
16 FB_LOCAL_CTL |1 Zadany jest tryb lokalny sterowania z magistrali
komunikacyjnej. Odebrac¢ sterowanie z aktywnego zrodta.
0 (brak)
17 FB_LOCAL_REF |1 Zadany jest tryb lokalny warto$ci zadanej z magistrali komu-
nikacyjnej. Odebra¢ warto$¢ zadang z aktywnego zrédia.
0 (brak)
18 Zastrzezony dla Jeszcze nie wdrozono.
bitu
RUN_DISABLE_1
19 Zarezerwowane
20 Zarezerwowane
21 Zarezerwowane
22 USER 0 Bity sterowania z mozliwoscig zapisywania, ktére mozna
potaczy¢ ze specyficzng dla aplikacji funkcjg uktadu
23 USER_1 : S o
logicznego przemiennika czestotliwosci.
24 USER_2
25 USER_3
26... | Zarezerwowane

31




514 Sterowanie przez magistrale komunikacyjng za posrednictwem wbudowanego interfejsu
komunikacyjnego EFB

Stowo stanu

Stowo stanu profilu ABB Drives

Ponizsza tabela przedstawia stowo stanu w przypadku profilu sterowania ABB Dri-
ves. Wbudowany interfejs komunikacyjny konwertuje stowo stanu przemiennika cze-
stotliwosci w posta¢ dla magistrali komunikacyjnej. Pogrubiony tekst pisany wielkimi
literami odnosi sie do stanéw na schemacie Schemat zmiany stanu dla profilu ABB
Drives na stronie 517.

Bit Nazwa Wart. Stan/opis
0 RDY_ON 1 GOTOWOSC DO WL.
0 BRAK GOTOWOSCI DO WL.
1 RDY_RUN 1 GOTOWOSC DO PRACY.
0 OFF1 AKTYWNE.
2 RDY_REF 1 ZEZWOLENIE NA PRACE.
0 PRZERWANIE DZIALANIA.
Patrz tez parametr 06.18 Stowo stanu przerw. startu
(strona 194).
3 WYLACZENIE 1 BLAD.
AWARYJNE 0 Brak bfedu.
4 OFF_2_STATUS |1 Stan OFF2 nieaktywny.
0 OFF2 AKTYWNE.
5 OFF_3_STATUS |1 Stan OFF3 nieaktywny.
0 OFF3 AKTYWNE.
6 SWC_ON_ 1 WLACZANIE PRZERWANE.
INHIB 0 _
7 ALARM 1 Ostrzezenie/alarm.
0 Brak ostrzezenia/alarmu.
8 AT_ 1 PRACA. Wartos¢ aktualna jest rowna wartosci
SETPOINT zadanej (miesci sig¢ w limitach tolerancji, tzn. w
sterowaniu predkoscig btad predkosci wynosi
maksymalnie 10% znamionowej predkosci silnika).
0 Warto$¢ aktualna rézni sie od wartosci zadanej (jest
poza granicami toleranc;ji).
9 REMOTE 1 Miejsce sterowania przemiennikiem czestotliwosci:
ZDALNE (ZEW1 lub ZEW2).
0 Miejsce sterowania przemiennikiem czestotliwosci:
LOKALNE.
10 ABOVE_ 1 Wartos¢ aktualna czestotliwosci lub predkosci jest
LIMIT réwna limitowi nadzoru (ustawionemu przy uzyciu
przemiennika czestotliwosci) lub jest wieksza od tego
limitu. Obowigzuje w obu kierunkach obrotu.
0 Warto$¢ aktualna czestotliwosci lub predkosci nie

przekracza limitu nadzoru.
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Bit Nazwa Wart. Stan/opis
11 USER_O Bity stanu, ktére mozna potaczyc¢ ze specyficzng dla
12 USER 1 aplikacji funkcja uktadu logicznego przemiennika
= czestotliwosci.
13 USER_2
14 USER_3
15 Zarezerwowane

Stowo stanu profilu DCU

Whbudowany interfejs komunikacyjny zapisuje bity od 0 do 15 stowa stanu przemien-
nika czestotliwosci bez zmian w stowie stanu magistrali komunikacyjnej. Bity od 16
do 32 stowa stanu przemiennika czestotliwosci nie sg uzywane.

Bit

Nazwa

Wart.

Stan/opis

0

READY

1

Przemiennik czestotliwosci jest gotowy do odebrania
polecenia startu

Przemiennik czestotliwosci nie jest gotowy.

ENABLED

Zewnetrzny sygnat zezwolenia na bieg jest aktywny.

Zewnetrzny sygnat zezwolenia na bieg nie jest aktywny.

STARTED

Przemiennik czestotliwosci odebrat polecenie startu.

Przemiennik czestotliwosci nie odebrat polecenia startu.

RUNNING

Przemiennik czestotliwosci wykonuje modulacje.

Przemiennik czestotliwosci nie wykonuje modulaciji.

ZERO_SPEED

Przemiennik czestotliwosci dziata z predkoscig zerowa.

oO| ~|O| ~|O| —~|O|~|O

Przemiennik czestotliwosci nie dziata z predkoscig
zerowa.

ACCELERATING

N

Predkos¢ przemiennika czestotliwosci jest zwiekszana.

Predkos$¢ przemiennika czestotliwosci nie jest
zwiekszana.

DECELERATING

N

Predkos¢ przemiennika czestotliwosci jest zmniejszana.

o

Predkos$¢ przemiennika czestotliwosci nie jest
zmniejszana.

AT_SETPOINT

Przemiennik czestotliwosci jest w punkcie pracy.

Przemiennik czestotliwosci nie jest w punkcie pracy.

LIMIT

Zastosowano limity pracy przemiennika czestotliwosci.

oO| =| O =

Nie zastosowano limitdw pracy przemiennika
czestotliwosci.

SUPERVISION

N

Wartos¢ aktualna (predkosé¢, czestotliwos¢ lub moment)
jest ponad limitem. Limit jest ustawiany przy uzyciu
parametrow 46.31...46.33.

Warto$¢ aktualna (predkosé¢, czestotliwo$¢ lub moment)
miesci sie w limicie.
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Bit Nazwa Wart. | Stan/opis
10 REVERSE_REF |1 Warto$¢ zadana przemiennika czestotliwosci wskazuje
kierunek do tytu.
0 Wartos¢ zadana przemiennika czestotliwosci wskazuje
kierunek do przodu.
1 REVERSE_ACT |1 Przemiennik czestotliwosci pracuje w kierunku do tytu.
0 Przemiennik czestotliwosci pracuje w kierunku do
przodu.
12 PANEL_LOCAL 1 Panel/klawiatura (lub program komputerowy) jest w
trybie sterowania lokalnego.
0 Panel/klawiatura (lub program komputerowy) nie jest
w trybie sterowania lokalnego.
13 FIELDBUS_ 1 Magistrala komunikacyjna jest w trybie sterowania
LOCAL lokalnego.
0 Magistrala komunikacyjna nie jest w trybie sterowania
lokalnego.
14 EXT2_ACT 1 Lokalizacja sterowania zewnetrznego ZEW?2 jest
aktywna.
0 Lokalizacja sterowania zewnetrznego ZEW1 jest
aktywna.
15 FAULT 1 Btad przemiennika czestotliwosci.
0 Brak btedu przemiennika czestotliwosci.
16 ALARM 1 Aktywne ostrzezenie/aktywny alarm.
0 Brak ostrzezenia/alarmu.
17 Zarezerwowane
18 DIRLOCK 1 Blokada kierunku jest WLACZONA. (Zmiana kierunku
jest zablokowana).
0 Blokada kierunku jest WYLACZONA.
19 LOCALLOCK 1 Blokada trybu lokalnego jest WLACZONA. (Tryb lokalny
jest zablokowany).
0 Blokada trybu lokalnego jest WYLACZONA.
20 Zarezerwowane
21 Zarezerwowane
22 USER_0O Bity stanu, ktére mozna potgczy¢ ze specyficzng dla
23 USER 1 aplikacji funkcja uktadu logicznego przemiennika
= czestotliwosci.
24 USER_2
25 USER_3
26 REQ_CTL 1 Sterowanie zostato przyznane dla tego kanatu.
0 Sterowanie nie zostato przyznane dla tego kanatu.
27 REQ_REF 1 Warto$¢ zadana zostata przyznana dla tego kanatu.
0 Warto$¢ zadana nie zostata przyznana dla tego kanatu.
28... Zarezerwowane
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Schematy zmian stanu

Schemat zmiany stanu dla profilu ABB Drives

Ponizszy schemat przedstawia zmiany stanéw przemiennika czestotliwos$ci, gdy
przemiennik uzywa profilu ABB Drives i jest skonfigurowany do wykonywania pole-
cen stowa sterowania z wbudowanego interfejsu komunikacyjnego. Teksty pisane
wielkimi literami odnoszg sie do standéw, ktére zawieraja tabele przedstawiajgce
stowa sterowania i stanu magistrali komunikacyjnej. Patrz sekcja Sfowo sterowania
profilu ABB Drives na stronie 510 i Stowo stanu profilu ABB Drives na stronie 574.
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<l
<<

I
ZASILANIE WEACZA Profil ABB Drives
WYLACZONE PRZERW. E (bit 6 SW = 1)
Zasilanie WL. -+ (bitOCW =0)
BRAK GOTO- -
ABCD WOSCI DO Wt. (bit 0 SW = 0) CW = stowo sterowania
SW= stowo stanu
I_I_J_I n = predkos¢

| = prad wejsciowy
) _ RFG = generator
- (bit3 CW =0) funkciji rampy

IGOTOWOSC] f = czestotliwos¢
|PRZERWANIE WEL. (bit 0 SW = 1)
D

= (CW = xxxx x1xx xxxx x110)

=}
o

ZIALANIA (bit 2 SW = 0)

z dowolnego stanu

-} praca =+ (CW = xxxx x1xx xxxx x111)
przerwana Blad
GOTOWOSC BLAD
z dowolnego stanu DO PRACY (bit 1 SW = 1) (bit 3 SW = 1)
OFF1 (bit 0 CW =0) . ; -
=T~ (CW = xxxx x1xx xxxx 1111 J_ (bit7CW=1)
OFF1 i bit 12SW =1) >
AKTYWNE (bit 1 SW =0)
z dowolnego stanu z dowolnego stanu
== n(f)=0/1=0 \v | Zatrzymanie awaryjne] WYL. awaryjne A
(bit3 CW =1 OFF3 (bit2 CW =0) OFF2 (bit 1 CW =0)
i
BCD bit 12 SW =1) OFF3 OFF2
\v AKTYWNE |- (bit 5 SW = 0)|AKTYWNE [~ (bit 4 SW = 0)
(bit4 CW =0) =1 n(f)=0/1=0
cD ZEZWOLENIE
NA PRACE (bit2 SW =1)

A—<+—

(bit 5 CW =0) = (CW = xxxx x1xx xxx1 1111)

b RFG: WYJSCIE
WEAC
B

ZONE
—
(bit 6 CW =0) =T (CW = xxxx x1xx xx11 1111)

|RFG: AKCLLERATOR|

WLACZONY STAN
¢ warunek
=T (CW = xxxx x1xx x111 1111)

PRACA | rosngce zbocze bitu
(bit 8 SW = 1)
D

Sekwencja uruchamiania:

+ 476h — BRAK GOTOWOSCI DO Wk.

« JesliMSW bit0=1to
+  477h — BRAK GOTOWOSCI DO Wt.. (Zatrzymany)
*  47Fh — PRACA (Uruchomiony)
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Sekwencja zatrzymywania:

477h = Zatrzymanie zgodnie z wartoscig parametru 21.03 Tryb zatrzymania

47Eh = Zatrzymanie wg rampy OFF1 (Uwag:zatrzymanie wg rampy bez mozliwo-
$ci przerwania)

Resetowanie btedu:
* Rosnace zbocze wartosci MCW bit 7

Uruchomienie po STO:

Jesli parametr 31.22 Wskaznik STO praca/zatrz. ma warto$¢ inng niz Btad/ Btad,

sprawdzi¢, czy wartos¢ 06.18 Stowo stanu przerw. startu, bit 7 STO = 0 przed
wydaniem polecenia startu.
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Wartosci zadane

Wartosci zadane profilow ABB Drives i DCU Profile

Profil ABB Drives obstuguje uzywanie dwoch wartosci zadanych, wartosci zadanej
EFB 1 i wartosci zadanej EFB 2. Warto$ci zadane to 16-bitowe stowa zawierajgce bit
znaku i 15-bitowg wartos¢ catkowitg. Ujemna wartos$¢ zadana jest wyznaczana przez
obliczenie dopetnienia do dwdch odpowiadajgcej dodatniej wartosci zadane;j.

Wartosci zadane s3g skalowane zgodnie z definicjg w parametrach 46.01...46.04.
Uzywany sposob skalowania zalezy od ustawienia parametréw 58.26 EFB: typ warto-
Sci zadanej 11 58.27 EFB: typ wartosci zadanej 2 (patrz str. 392).

Magistrala ko- P Przemiennik
munikacyjna czestotliwosci
20000 —— 46.01 (z wartoscig zadang predkosci)
46.02 (z wartoscig zadang czestotliwosci)
10000 —— 46.03 (z wartoscig zadang momentu)
46.04 (z wartoscig zadang mocy)
0—0
10000 —— -(46.03) (z wartoscig zadang momentu)
) -(46.04) (z wartoscig zadang mocy)
-20000 —! -(46.01) (z wartoscig zadang predkosci)

~ -(46.02) (z warto$cig zadang czestotliwosci)

Skalowane warto$ci zadane sg wyswietlane przy uzyciu parametréw 03.09 Warto$¢
zadana EFB 1 03.10 Warto$c¢ zadana EFB 2.
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Wartosci aktualne

Wartosci aktualne profiléw ABB Drives i DCU Profile

Profil ABB Drives obstuguje uzywanie dwoch wartosci aktualnych magistrali komuni-
kacyjnej: ACT1 i ACT2. Wartosci aktualne to 16-bitowe stowa zawierajgce bit znaku i
15-bitowag warto$¢ catkowitg. Warto$¢ ujemna jest wyznaczana przez obliczenie
dopetnienia do dwéch odpowiadajgcej dodatniej wartosci zadane;.

Wartosci aktualne sa skalowane zgodnie z definicjg w parametrach 46.01...46.04.
Uzywany sposob skalowania zalezy od ustawienia parametréw 58.28 Typ wart. aktu-
alnej 1 EFB i 58.29 Typ wart. aktualnej 2 EFB (patrz str. 392).

Magistrala ko- - Przemiennik
munikacyjna czestotliwosci
20000 —— 46.01 (z warto$cig zadang predkosci)
46.02 (z wartoscig zadang czestotliwosci)
10000 —— 46.03 (z warto$cig zadang momentu)
46.04 (z wartoscig zadang mocy)
0—0
10000 —— -(46.03) (z wartoscig zadang momentu)
) -(46.04) (z wartoscig zadang mocy)
20000 —— -(46.01) (z wartoscig zadang predkosci)
) -(46.02) (z wartoscig zadang czestotliwosci)
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Adresy rejestru przechowujacego protokotu Modbus

Adresy rejestru przechowujacego protokotu Modbus dla profilu
ABB Drives i profilu DCU

Ponizsza tabela przedstawia domys$ine adresy rejestru przechowujgcego protokotu
Modbus na potrzeby danych przemiennika czestotliwosci z profilem ABB Drives. Ten
profil zapewnia skonwertowany 16-bitowy dostep do danych przemiennika czestotli-
WOSCi.

Uwaga: Mozliwy jest dostep tylko do 16 najmniej znaczgcych bitéw 32-bitowych stéw
sterowania i stow stanu przemiennika.

Uwaga: Bity od 16 do 32 stowa sterowania/stanu profilu DCU nie sg uzywane, jesli
16-bitowe stowo sterowania/stanu jest uzywane z profilem DCU.

Adres rejestru Dane rejestru (stowa 16-bitowe)

400001 Warto$¢ domysina: Stowo sterowania (Stowo sterowania 16-bitowe).
Patrz sekcje Stowo sterowania profilu ABB Drives (str. 510) i Stowo
sterowania profilu DCU (str. 512).

Wyboér mozna zmieni¢ przy uzyciu parametru 58.701 Dane I/O 1.
400002 Warto$¢ domysina: Warto$¢ zadana 1 (Warto$c¢ zadana 1 16-bitowa).
Wyboér mozna zmieni¢ przy uzyciu parametru 58.702 Dane 1/O 2.
400003 Warto$¢ domysina: Warto$¢ zadana 2 (Warto$¢ zadana 2 16-bitowa).
Wybdér mozna zmieni¢ przy uzyciu parametru 58.702 Dane 1/O 2.

400004 Warto$¢ domyslna: Stowo stanu (Stowo stanu 16-bitowe). Patrz sekcje
Stowo stanu profilu ABB Drives (str. 514) i Stowo stanu profilu DCU
(str. 515).

Wybdér mozna zmieni¢ przy uzyciu parametru 58.702 Dane 1/O 2.

400005 Warto$¢ domysina: Warto$¢ aktualna 1 (Warto$¢ aktualna 1 16-
bitowa).

Wybér mozna zmieni¢ przy uzyciu parametru 58.705 Dane /O 5.
400006 Warto$¢ aktualna 2 (Wartos¢ aktualna 2 16-bitowa).

Wybér mozna zmieni¢ przy uzyciu parametru 58.706 Dane I/O 6.
400007...400014 Dane we/wy 7...14.

Wybierane przy uzyciu parametréw 58.107 Dane I/O 7 ...58.114 Dane
/0 14.

400015...400089 Nieuzywane

400090...400100 Dostep do kodu btedu. Patrz sekcja Rejestry kodéw btedow (rejestry
przechowujgce 400090...400100) (str. 529).

400101...465536 Zapis/odczyt parametru.

Parametry sg odwzorowywane na adresy rejestrow zgodnie
z parametrem 58.33 Tryb adresowania.
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Kody funkcji protokotu Modbus

Ponizsza tabela przedstawia kody funkcji protokotu Modbus obstugiwane przez wbu-
dowany interfejs komunikacyjny.

Kod

Nazwa funkcji

Opis

01h

Odczyt cewek

Odczytuje stan 0/1 cewek (wartosci zadane 0X).

02h

Odczyt wejsc
dyskretnych

Odczytuje stan 0/1 wejs¢ dyskretnych (wartosci
zadane 1X).

03h

Odczyt rejestrow
przechowujacych

Odczytuje zawartos¢ binarng rejestrow
przechowujgcych (wartosci zadane 4X).

05h

Zapisanie pojedynczej
cewki

Wymusza przetgczenie pojedynczej cewki (wartosé
zadana 0X) na warto$¢ 0 lub 1.

06h

Zapisanie pojedynczego
rejestru

Zapisuje pojedynczy rejestr przechowujacy (warto$¢
zadana 4X).

08h

Diagnostyka

Udostepnia serig testow sprawdzajgcych
komunikacje lub rozne warunki btedéw
wewnetrznych.

Obstugiwane podkody:

* 00h Zwrocenie danych zapytania: test
echo/loopback.

* 01h Ponowne uruchomienie opcji komunikacji:
Uruchamia ponownie i inicjuje EFB, czysci liczniki
zdarzen komunikacji.

* 04h Wymuszenie trybu tylko nastuchu

* 0Ah Wyczyszczenie licznikow i rejestréw
diagnostycznych

* 0Bh Zwrdcenie liczby komunikatow magistrali

» 0Ch Zwrdcenie liczby btedédw komunikacji
magistrali

* 0Dh Zwrdcenie liczby btedéw wyjgtku magistrali

» OEh Zwrdcenie liczby komunikatéw urzadzenia
podrzednego

* OFh Zwrdcenie liczby braku odpowiedzi urzadzenia
podrzednego

* 10h Zwrécenie liczby NAK (potwierdzenie
negatywne) urzgdzenia podrzednego

* 11h Zwrécenie liczby komunikatéw informujacych,
ze urzgdzenie podrzedne jest zajete

* 12h Zwrdcenie liczby przepetnien znakow
magistrali

* 14h Wyczyszczenie licznika i flagi przepetnienia

0Bh

Uzyskanie licznika
zdarzen komunikacji

Zwraca stowo stanu i liczbe zdarzen.

OFh

Zapisanie wielu cewek

Wymusza przetaczenie sekwencji cewek (wartos¢
zadana 0X) na warto$¢ O lub 1.

10h

Zapisanie wielu rejestrow

Zapisuje zawartos$¢ graniczgcego bloku rejestrow
przechowujacych (wartosci zadane 4X).
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Kod

Nazwa funkcji

Opis

16h

Rejestr zapisu maski

Modyfikuje zawartos$¢ rejestru 4X przy uzyciu
kombinacji maski AND, maski OR oraz biezacej
zawartosci rejestru.

17h

Odczyt/zapisanie wielu
rejestrow

Zapisuje zawarto$¢ graniczacego bloku rejestrow 4X,
a nastepnie odczytuje zawarto$¢ nastepnej grupy
rejestrow (tej samej, ktdéra zostata zapisana, lub innej)
na urzadzeniu petnigcym role serwera.

2Bh /0Eh

Transport
hermetyzowanego
interfejsu

Obstugiwane podkody:

» OEh Odczyt informac;ji identyfikujgcych urzadzenia:
Umozliwia odczytywanie informacji identyfikujgcych
oraz innych informacji.

Obstugiwane kody informacji identyfikujgcych (typ

dostepu):

+ 00h: Zgdanie uzyskania podstawowych informagiji
identyfikujgcych urzgdzenia (dostep do strumienia)

+ 04h: Zgdanie uzyskania jednego konkretnego
obiektu informacji identyfikujgcych (dostep
pojedynczy)

Obstugiwane identyfikatory obiektu:

» 00h: Nazwa dostawcy (,ABB”)

* 01h: Kod produktu (na przyktad ,ASCDXx")

* 02h: Wersja gtéwna i wersja podrzedna
(potaczenie zawartosci parametrow 07.05 Wersja
opr. sprzetowego i 58.02 ID protokotu).

* 03h: Adres URL dostawcy (,www.abb.com”)

* 04h: Nazwa produktu ("ACS480”).

Kody wyjatkow

Ponizsza tabela przedstawia kody wyjgtkéw protokotu Modbus obstugiwane przez

wbudowany interfejs komunikacyjny.

Kod Nazwa Opis
01h NIEPRAWIDLOWA Kod funkcji otrzymany w zapytaniu nie jest
FUNKCJA dozwolonym dziataniem dla serwera.
02h NIEPRAWIDLOWY Adres danych otrzymany w zapytaniu nie jest
ADRES dozwolonym adresem dla serwera.
03h NIEPRAWIDLOWA Zadana liczba rejestrow jest wigksza niz liczba
WARTOSC obstugiwana przez urzadzenie. Ten btad nie oznacza,
ze warto$¢ zapisana w urzadzeniu wykracza poza
prawidtowy zakres.
04h BtAD URZADZENIA Wystapit nieodwracalny btad, gdy serwer podejmowat

probe wykonania zgdanego dziatania. Patrz sekcja
Rejestry kodow btedoéw (rejestry przechowujgce
400090...400100) na stronie 529.
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Cewki (zestaw wartosci zadanych 0xxxx)

Cewki to 1-bitowe wartosci do odczytu i zapisu. Ten typ danych pozwala na dostep do
pojedynczych bitdw stowa sterowania. Ponizsza tabela zawiera podsumowanie
cewek protokotu Modbus (zestaw wartos$ci zadanych 0xxxx). Nalezy pamietaé, ze
wartosci zadane to indeks oparty na wartosci 1, ktéry odpowiada adresowi przekaza-
nemu przez przewod.

Dokument | Profil ABB Drives Profil DCU
000001 | OFF1_CONTROL STOP
000002 |OFF2_CONTROL START
000003 | OFF3_CONTROL Zarezerwowane
000004 | INHIBIT_OPERATION Zarezerwowane
000005 |RAMP_OUT_ZERO RESET
000006 |RAMP_HOLD Zew?2
000007 | RAMP_IN_ZERO RUN_DISABLE
000008 |RESET STOPMODE_RAMP
000009 |JOGGING_1 STOPMODE_EMERGENCY_RAMP
000010 |JOGGING_2 STOPMODE_COAST
000011 REMOTE_CMD Zarezerwowane
000012 |EXT_CTRL_LOC RAMP_OUT_ZERO
000013 |USER_O RAMP_HOLD
000014 |USER_1 RAMP_IN_ZERO
000015 |USER_2 Zarezerwowane
000016 |USER_3 Zarezerwowane
000017 | Zarezerwowane FB_LOCAL_CTL
000018 | Zarezerwowane FB_LOCAL_REF
000019 | Zarezerwowane Zarezerwowane
000020 |Zarezerwowane Zarezerwowane
000021 | Zarezerwowane Zarezerwowane
000022 | Zarezerwowane Zarezerwowane
000023 | Zarezerwowane USER_O
000024 | Zarezerwowane USER_1
000025 |Zarezerwowane USER_2
000026 |Zarezerwowane USER_3
000027 | Zarezerwowane Zarezerwowane
000028 | Zarezerwowane Zarezerwowane
000029 | Zarezerwowane Zarezerwowane
000030 | Zarezerwowane Zarezerwowane
000031 | Zarezerwowane Zarezerwowane
000032 | Zarezerwowane Zarezerwowane
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Dokument | Profil ABB Drives Profil DCU

000033 | Sterowanie wyjsciem przekaznikowym | Sterowanie wyjsciem przekaznikowym
RO1 (parametr 10.99 Stowo RO1 (parametr 10.99 Stowo
sterowania RO/DIO, bit 0) sterowania RO/DIO, bit 0)

000034 | Sterowanie wyjsciem przekaznikowym | Sterowanie wyjsciem przekaznikowym
RO2 (parametr 10.99 Stowo RO2 (parametr 10.99 Stowo
sterowania RO/DIO, bit 1) sterowania RO/DIO, bit 1)

000035 | Sterowanie wyjsciem przekaznikowym | Sterowanie wyjsciem przekaznikowym
RO3 (parametr 10.99 Stowo RO3 (parametr 10.99 Stowo
sterowania RO/DIO, bit 2) sterowania RO/DIO, bit 2)

000036 | Sterowanie wyjsciem przekaznikowym | Sterowanie wyjsciem przekaznikowym
RO4 (parametr 710.99 Stowo RO4 (parametr 10.99 Stowo
sterowania RO/DIO, bit 3) sterowania RO/DIO, bit 3)

000037 | Sterowanie wyjsciem przekaznikowym | Sterowanie wyjsciem przekaznikowym

RO5 (parametr 10.99 Stowo
sterowania RO/DIO, bit 4)

ROS5 (parametr 10.99 Stowo
sterowania RO/DIO, bit 4)
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Wejscia dyskretne (zestaw wartosci zadanych 1xxxx)

Wejscia dyskretne to 1-bitowe wartosci tylko do odczytu. Ten typ danych pozwala na
dostep do pojedynczych bitéw stowa stanu. Ponizsza tabela zawiera podsumowanie
wejs¢ dyskretnych protokotu Modbus (zestaw wartosci zadanych 1xxxx). Nalezy

pamietac, ze wartosci zadane to indeks oparty na wartosci 1, ktéry odpowiada adre-

sowi przekazanemu przez przewdd.

Dokument | Profil ABB Drives Profil DCU
100001 |RDY_ON READY
100002 |RDY_RUN D
100003 |RDY_REF Zarezerwowane
100004 | WYLACZENIE AWARYJNE RUNNING
100005 |OFF_2_STATUS ZERO_SPEED
100006 |OFF_3_STATUS Zarezerwowane
100007 |SWC_ON_INHIB Zarezerwowane
100008 | ALARM AT_SETPOINT
100009 |AT_SETPOINT LIMIT
100010 |REMOTE SUPERVISION
100011 | ABOVE_LIMIT Zarezerwowane
100012 |[USER_O Zarezerwowane
100013 |USER_1 PANEL_LOCAL
100014 |USER_2 FIELDBUS_LOCAL
100015 |USER_3 EXT2_ACT
100016 |Zarezerwowane FAULT
100017 | Zarezerwowane ALARM
100018 | Zarezerwowane Zarezerwowane
100019 | Zarezerwowane Zarezerwowane
100020 | Zarezerwowane Zarezerwowane
100021 | Zarezerwowane Zarezerwowane
100022 | Zarezerwowane Zarezerwowane
100023 | Zarezerwowane USER_O
100024 | Zarezerwowane USER_1
100025 | Zarezerwowane USER_2
100026 | Zarezerwowane USER_3
100027 | Zarezerwowane REQ_CTL
100028 | Zarezerwowane Zarezerwowane
100029 | Zarezerwowane Zarezerwowane
100030 | Zarezerwowane Zarezerwowane
100031 | Zarezerwowane Zarezerwowane
100032 | Zarezerwowane Zarezerwowane
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Dokument | Profil ABB Drives Profil DCU

100033 | Stan opo6zniony wejscia Stan opdzniony wejscia
cyfrowego DI1 (parametr 10.02 | cyfrowego DI1 (parametr 70.02
Stan DI po opdznieniach, bit 0) | Stan DI po opdéznieniach, bit Q)

100034 | Stan opozniony wejscia Stan opdzniony wejscia
cyfrowego DI2 (parametr 10.02 | cyfrowego DI2 (parametr 10.02
Stan DI po opdznieniach, bit 1) | Stan DI po opdéznieniach, bit 1)

100035 | Stan opozniony wejscia Stan opozniony wejscia
cyfrowego DI3 (parametr 710.02 | cyfrowego DI3 (parametr 10.02
Stan DI po op6znieniach, bit 2) | Stan DI po opdznieniach, bit 2)

100036 | Stan opdzniony wejscia Stan opdzniony wejscia
cyfrowego DI4 (parametr 10.02 | cyfrowego DI4 (parametr 70.02
Stan DI po op6znieniach, bit 3) | Stan DI po op6znieniach, bit 3)

100037 | Stan opdzniony wejscia Stan opdzniony wejscia
cyfrowego DI5 (parametr 10.02 | cyfrowego DI5 (parametr 70.02
Stan DI po op6znieniach, bit 4) | Stan DI po op6znieniach, bit 4)

100038 | Stan opdzniony wejscia Stan opdzniony wejscia

cyfrowego DI6 (parametr 10.02
Stan DI po op6znieniach, bit 5)

cyfrowego DI6 (parametr 10.02
Stan DI po op6znieniach, bit 5)
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Rejestry kodéw btedow (rejestry przechowujace

400090.

..400100)

Te rejestry zawierajg informacje dotyczace ostatniego zapytania. Rejestr bledow
zostaje wyczyszczony po pomysinym ukonczeniu zapytania.

Dokument

Nazwa

Opis

400090

Zresetowanie rejestrow
btedow

1 = Zresetowanie rejestrow btedéw wewnetrznych
(91...95). 0 = brak dziatania.

400091

Kod funkgji btedu

Kod funkcji zapytania zakofnczonego
niepowodzeniem.

400092

Kod btedu

Ustawiany po wygenerowaniu kodu wyjatku 04h
(patrz wczesniejsza tabela).

* 00h Brak btedu

» 02h Przekroczenie dolnego/gérnego limitu

» 03h Uszkodzony indeks: Niedostepny indeks
parametru tablicy

* 05h Nieprawidtowy typ danych: Wartos$¢ nie jest
zgodna z typem danych parametru

* 65h Btad ogolny: Niezdefiniowany btad podczas
obstugi zapytania

400093

Niepowodzenie rejestru

Ostatni rejestr (wejscie dyskretne, cewka lub rejestr
wejsciowy), w przypadku ktérego nastapito
niepowodzenie odczytu lub zapisu.

400094

Ostatni rejestr zapisany
pomysinie

Ostatni rejestr (wejscie dyskretne, cewka albo rejestr
wejsciowy lub rejestr przechowujgcy), ktéry zostat
pomysinie zapisany.

400095

Ostatni rejestr odczytany
pomysinie

Ostatni rejestr (wejscie dyskretne, cewka albo rejestr
wejsciowy lub rejestr przechowujacy), ktory zostat
pomysinie odczytany.
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Sterowanie przez magistrale
komunikacyjng za
posrednictwem adaptera
komunikacyjnego

Zawartos¢ tego rozdziatu

W tym rozdziale przedstawiono sposéb sterowania przemiennikiem czestotliwo$ci za
pomocg urzadzen zewnetrznych przez sie¢ komunikacyjng (magistrale komunika-
cyjng) za posrednictwem opcjonalnego modutu adaptera komunikacyjnego.

Najpierw opisano interfejs komunikacyjny sterowania przemiennika czestotliwosci, a
nastepnie pokazano przyktad konfiguraciji.

Omoéwienie systemu

Przemiennik czestotliwosci mozna podtgczy¢ do zewnetrznego systemu sterujgcego
za posrednictwem opcjonalnego adaptera komunikacyjnego (adapter komunikacyjny
A” = FBA A) zamontowanego w jednostce sterujgcej przemiennika czestotliwosci.
Przemiennik czestotliwosci mozna skonfigurowac¢ tak, aby odbierat wszystkie infor-
macje sterujgce przez interfejs komunikacyjny. Informacje te moga by¢ takze przesy-
tane miedzy interfejsem komunikacyjnym i innymi dostepnymi zrédtami, takimi jak
wejscia cyfrowe i analogowe, zaleznie od sposobu skonfigurowania lokalizacji stero-
wania ZEW1 i ZEW2.




532 Sterowanie przez magistrale komunikacyjng za posrednictwem adaptera komunikacyjnego

Adaptery komunikacyjne sg dostepne dla réznych systemoéw komunikacyjnych i pro-
tokotéw, na przyktad:

CANopen (adapter FCANO1)
ControlNet (adapter FCNA-01)

DeviceNet™ (adapter FDNA-01)

Ethernet POWERLINK (adapter FEPL-02)
EtherCAT (adapter FECA-01)
EtherNet/IP™ (adapter FENA-21)
Modbus/TCP (adapter FMBT-21, FENA-21)
PROFINET IO (adapter FENA-21)
PROFIBUS DP (adapter FPBAQ1)

Uwaga: Tekst i przyktady w tym rozdziale opisujg konfiguracje jednego adaptera
komunikacyjnego (FBA A) przy uzyciu parametréw 50.07...50.18 i grup parametrow
51 FBA A: ustawienia...53 FBA A: dane wyj..

Przemiennik czgstotliwosci | Sterownik
I [ ] I I magistrali
Inne
urzadzenia

komunikacyjnej

Magistrala komunikacyjna

Adapter komunikacyjny typu Fxxx
zainstalowany w jednostce sterujgcej
przemiennika czestotliwosci (gniazdo 1)

Przeptyw danych

-€—— Stowo sterowania (CW)

-———  Wartosci zadane .
We/wy procesu (cykliczne)

Stowo stanu (SW) —
Wartosci aktualne ——pm

-

Wel/wy procesu (cykliczne)
lub wiadomosci serwisowe
(niecykliczne)

R/W parametry zgdania/odpowiedzi

L
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Podstawowe informacje o interfejsie komunikacyjnym
sterowania

Komunikacja cykliczna miedzy systemem magistrali komunikacyjnej a przemienni-
kiem czestotliwosci sktada sie z 16- lub 32-bitowych stéw danych wejsciowych i wyj-
sciowych. Przemiennik czestotliwosci moze obstugiwa¢ maksymalnie 12 stéw danych
(po 16 bitéw) w kazdym kierunku.

Dane transmitowane z przemiennika czestotliwosci do sterownika magistrali komuni-
kacyjnej sa definiowane przez parametry 52.01 FBA A: dane wej. 1...52.12 FBA A:
dane wej. 12. Dane transmitowane ze sterownika magistrali komunikacyjnej do prze-
miennika czestotliwosci sa definiowane przez parametry 53.01 FBA A: dane wyj.
1...53.12 FBA: dane wyj. 12.

Sie¢ komunikacyjna

1)
Adapter komunikacyjny Profil adaptera komunikacyjnego
| Fun. startu
ZEW1/2
WEJSCIE q
| DANYCH 2 \;,)Vr)étfﬁ:
| 3 4) GLOWNE CW FBA N
_g, ; W. ZAD. 1 FBA
>
%) Wybér WY J-
2] 2 CIADA- W.ZAD. 2 FBA 20.01
= | NYCH 20.06
£
L | 3) Predkos¢
5 lpredkosci/momentu
= | 12 —1|Par. 10.01...99.99 H—
g
E| — || AN
‘D | WEJSCIE 5
g | [pANYCH? Yx’(’)zﬂ Grupa 53
'3 | 5) GLOWNE SW FBA 2211
5 5) W. AKT. 1 FBA
el ! Wyber WEL- | |[W. AKT. 2 FBA
= | 2 SCIADA- Wybor W. ZAD. 2
c predkosci
| 3)
[ 12 {[Par.01.01..99.99 H—{ L | AN
|
Komunikacja cykliczna 2212
Grupa 52
Komunikacja niecykliczna
Wiecej informacji znajduje sie w Tabela
podreczniku uzytkownika modutu parametrow
adaptera komunikacyjnego.

1) Patrz tez inne parametry, ktére mozna kontrolowa¢ z magistrali komunikacyjnej.

2) Maksymalna liczba uzywanych stéw danych zalezy od protokotu.

3) Parametry wyboru profilu/wystgpienia. Parametry dla okreslonego modutu magistrali
komunikacyjnej. Wigcej informacji zawiera Podrecznik uzytkownika odpowiedniego modutu
adaptera komunikacyjnego.

4) W przypadku adaptera DeviceNet czg$¢ dotyczgca sterowania jest transmitowana bezposrednio.

5) W przypadku adaptera DeviceNet cze$¢ z wartoscig aktualng jest transmitowana bezposrednio.
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Stowo sterowania i stowo stanu

Stowo sterowania to gtéwny sposéb sterowania przemiennikiem czestotliwosci w sys-
temie magistrali komunikacyjnej. Jest ono wysytane przez nadrzedng stacje magi-
strali komunikacyjnej do przemiennika czestotliwosci za posrednictwem modutu
adaptera. Przemiennik czestotliwosci przetgcza sie miedzy swoimi stanami w zalez-
nosci od instrukcji bitowych w stowie sterowania i zwraca informacje o stanie do prze-
miennika nadrzednego w stowie stanu.

Szczegdtowe informacje o profilu komunikacyjnym ABB Drives oraz zawarto$ci stowa
sterowania i stowa stanu zawierajg strony 537 i 5639. Stany przemiennika czestotliwo-
$ci zostaly przedstawione na wykresie stanow (strona 540). Wiecej informaciji o profi-
lach komunikacji specyficznych dla protokotéw znajduje sie w podreczniku
uzytkownika adaptera magistrali komunikacyjnej.

Zawartos¢ stowa sterowania i stowa stanu zostata opisana szczeg6towo na stronach
5371 639. Stany przemiennika czestotliwo$ci zostaty przedstawione na wykresie sta-
néw (strona 540).

Debugowanie stow sieci

Jesli parametr 50.72 Tryb debugowania FBA A jest ustawiony na wartos¢ Szybkie,
parametr 50.13 FBA A: stowo sterowania przedstawia stowo sterowania odbierane

z magistrali komunikacyjnej, a parametr 50.76 FBA A: stowo stanu — stowo stanu
transmitowane przez sie¢ komunikacyjng. Te ,surowe” dane sg bardzo przydatne
przy okreslaniu, czy urzadzenie nadrzedne magistrali komunikacyjnej przesyta prawi-
diowe dane przed przekazaniem sterowania do sieci komunikacyjne;.
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Wartosci zadane

Wartosci zadane to 16-bitowe stowa zawierajgce bit znaku i 15-bitowg liczbe catkowitg.
Ujemna warto$¢ zadana (oznaczajgca odwrotny kierunek obrotéw) jest wyznaczana
przez obliczenie dopetnienia do dwdch odpowiadajacej dodatniej wartosci zadanej.

Przemienniki czestotliwosci firmy ABB mogg odbierac informacje sterujgce z wielu
zrodet, w tym z wejsé analogowych i cyfrowych, panelu sterowania przemiennika cze-
stotliwosci i modutu adaptera komunikacyjnego. Aby sterowaé przemiennikiem cze-
stotliwosci za posrednictwem magistrali komunikacyjnej, modut musi by¢
zdefiniowany jako zrodto informacji sterujgcych, np. wartosci zadanej. Jest to realizo-
wane za pomocg parametrow wyboru zrodta w grupach 22 Wybér wart. zadanej
predkosci, 26 tancuch wart. zad. momentu i 28 tancuch w. zad. czestotliwosci.

Debugowanie stow sieci

Jesli parametr 50.12 Tryb debugowania FBA A ma warto$¢ Szybkie, parametry 50.14
FBA A: warto$¢ zadana 1i 50.15 FBA A: warto$¢ zadana 2 wyswietlajg wartosci
zadane odbierane przez magistrale komunikacyjng.

Skalowanie wartosci zadanych

Uwaga: Ponizsze informacje o skalowaniu dotyczg profilu komunikacyjnego ABB Drives.
Profile komunikacyjne magistrali komunikacyjnej moga uzywac innego skalowania. Wie-
cej informacji znajduje sie w podreczniku uzytkownika adaptera komunikacyjnego.

Wartosci zadane sg skalowane zgodnie z definicjg w parametrach 46.01...46.04.
Uzywany sposéb skalowania zalezy od ustawienia parametrow 50.04 FBA A: typ
wart. zad. 1i50.05 FBA A: typ wart. zadanej 2.

Magistrala P Przemiennik czestotliwosci
komunikacyjna
20000 —— 46.01 (z wartoscig zadang predkosci)
46.02 (z wartoscig zadang czestotliwosci)
10000 —— 46.03 (z wartoscig zadang momentu)
0—0
-10000 —— -(46.03) (z warto$cig zadang momentu)
20000 —— -(46.01) (z wartoscig zadang predkosci)
) -(46.02) (z wartoscig zadang czestotliwosci)

Skalowane wartosci zadane sg wyswietlane przy uzyciu parametrow 03.05 W. zad. 1
mag. kom. Ai 03.06 W. zad. 2 mag. kom. A.
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Wartosci aktualne

Wartosci aktualne to 16-bitowe stowa zawierajgce informacje o dziataniu przemien-
nika czestotliwosci. Typy monitorowanych sygnatéw sg wybierane przez parametry
50.07 FBA A: aktualny typ 1 50.08 FBA A: aktualny typ 2.

Debugowanie stow sieci

Jesli parametr 50.12 Tryb debugowania FBA A ma warto$¢ Szybkie, parametry 50.17
FBA A: aktualna warto$c 11 50.18 FBA A: aktualna warto$¢ 2 wyswietlajg wartosci
aktualne wysytane do magistrali komunikacyjne;.

Skalowanie wartosci aktualnych

Uwaga: Ponizsze informacje o skalowaniu dotycza profilu komunikacyjnego ABB Dri-
ves. Profile komunikacyjne magistrali komunikacyjnej mogg uzywac innego skalowa-
nia. Wiecej informacji znajduje sie w podreczniku uzytkownika adaptera
komunikacyjnego.

Wartosci aktualne sg skalowane zgodnie z definicjg w parametrach 46.017...46.04.
Uzywany sposob skalowania zalezy od ustawienia parametrow 50.07 FBA A: aktu-
alny typ 1i 50.08 FBA A: aktualny typ 2.

Magistrala komunika- g Przemiennik czestotliwosci
cyjna
20000 —— 46.01 (z wartoscig zadang predkosci)
46.02 (z wartoscig zadang czestotliwosci)
10000 —— 46.03 (z wartoscig zadang momentu)
0—0
-10000 —— -(46.03) (z wartoscig zadang momentu)
20000 —— -(46.01) (z wartoscig zadang predkosci)
) -(46.02) (z warto$cig zadang czestotliwosci)
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Zawartos¢ stowa sterowania magistrali komunikacyjnej (profil ABB
Drives) (profil ABB Drives)

Pogrubiony tekst pisany wielkimi literami odnosi sie do stanéw na wykresie stanow
(strona 540).

Bit Nazwa Wart. (Stan/opis

0 Kontrola Off1 1 Przejscie do stanu GOTOWOSC DO PRACY.

Zatrzymanie zgodnie z aktywng rampg zwalniania. Przejscie do stanu

OFF1 AKTYWNE; przejscie do stanu GOTOWOSC DO WL.., jesli

inne blokady (OFF2, OFF3) nie sg aktywne.

Kontynuowanie dziatania (stan OFF2 nieaktywny).

Wytgczanie awaryjne, zwalnianie wybiegiem az do zatrzymania.

Przejécie do stanu OFF2 AKTYWNE, przejscie do stanu

WLACZANIE PRZERWANE.

Kontynuowanie dziatania (stan OFF3 nieaktywny).

Zatrzymanie awaryjne, zatrzymanie w czasie okreslonym przez

parametr przemiennika czestotliwosci. Przejscie do stanu OFF3

AKTYWNE; przejscie do stanu WLACZANIE PRZERWANE.
OSTRZEZENIE: Nalezy sie upewnic, ze silnik i napedzane

A urzgdzenie moga zostac¢ zatrzymane za pomocg tego trybu
zatrzymywania.

3 Bieg 1 Przejscie do stanu ZEZWOLENIE NA PRACE.

Uwaga: Sygnat zezwolenia na bieg musi by¢ aktywny. Patrz

dokumentacja przemiennika czestotliwosci. Jesli przemiennik

czestotliwosci jest ustawiony tak, aby odbierat sygnat Zezwolenie na

bieg z magistrali komunikacyjnej, ten bit aktywuje ten sygnat.

1 Kontrola Off2

o =

2 Kontrola Off3

o] =~

0 Przerwanie pracy. Przejscie do stanu PRZERWANIE DZIALANIA.
Patrz tez parametr 06.18 Sfowo stanu przerw. startu (strona 194).
4 Wyijscie rampy: 1 Normalna praca. Przej$cie do stanu RAMP FUNCTION
zero GENERATOR: WYJSCIE WELACZONE.
0 Wymuszenie zerowej wartosci wyjsciowej generatora funkcji rampy.

Przemiennik czestotliwos$ci natychmiast catkowicie zatrzyma silnik
(biorgc pod uwage limity momentu).

5 Wstrzymanie 1 Funkcja rampy.
rampy Przejsécie do stanu RAMP FUNCTION GENERATOR:
AKCELERATOR WELACZONY.
0 Zatrzymanie rampy (zatrzymanie wartosci wyjsciowych generatora
funkcji rampy).
6 Wejscie rampy: 1 Normalna praca. Przejscie do stanu PRACA.
zero Uwaga: Ten bit ma zastosowanie tylko wtedy, gdy interfejs

komunikacyjny jest ustawiony jako zrédto tego sygnatu przez

parametry przemiennika czestotliwosci.

0 Wymuszenie zerowej wartosci wejsciowej generatora funkcji rampy.

7 Reset 0=>1 Resetowanie btedu, jesli istnieje aktywny btad. Przej$cie do stanu

WLACZANIE PRZERWANE.

Uwaga: Ten bit ma zastosowanie tylko wtedy, gdy interfejs

komunikacyjny jest ustawiony jako zrédto sygnatu resetowania przez

parametry przemiennika czestotliwosci.

0 Kontynuowanie normalnego dziatania.

Przyspieszenie do nastawy 1 ruchu powolnego (biegu prébnego).

Uwagi:

« Bity 4...6 muszg mie¢ wartos¢ 0.

« Warto réwniez zapoznac sie z sekcjg Kontrola nagtego
przyspieszenia (na str. 150).

0 Ruch powolny (bieg prébny) 1 wytaczony.

Przyspieszenie do nastawy 2 ruchu powolnego (biegu prébnego).

Patrz uwagi do bitu 8.

0 Ruch powolny (bieg prébny) 2 wytgczony.

Wigczone sterowanie przez magistrale komunikacyjna.

Stowo sterowania i warto$¢ zadana nie sg przekazywane do

przemiennika czestotliwo$ci poza bitami 0...2.

=y

8 Ruch powolny 1

=

9 Ruch powolny 2

10 Komenda zdalna

o] =
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Bit Nazwa Wart. (Stan/opis
" Zewn. lokalizacja |1 Wybdr lokalizacji sterowania zewnetrznego ZEW2. Dziata, jesli
ster. parametry lokalizacji sterowania sg ustawione tak, aby jako
lokalizacja byta wybierana magistrala komunikacyjna.
0 Wybdr lokalizacji sterowania zewnetrznego ZEW1. Dziata, jesli

parametry lokalizacji sterowania sg ustawione tak, aby jako
lokalizacja byta wybierana magistrala komunikacyjna.

12 Bit uzytkownika 0 |1
13 Bit uzytkownika 1 (1)
14 Bit uzytkownika 2 (1)
15 Bit uzytkownika 3 (1)

0
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Zawartos¢ stowa stanu magistrali komunikacyjnej (profil ABB
Drives)

Pogrubiony tekst pisany wielkimi literami odnosi sie do stanéw na wykresie stanow
(strona 540).

Bit Nazwa Wart. [Stan/opis
0 Gotowos$¢ do 1 GOTOWOSC DO Wk.
wigczenia. 0 BRAK GOTOWOSCI DO Wt.
1 Gotowosé do pracy |1 GOTOWOSC DO PRACY.
0 OFF1 AKTYWNE.
2 Wartoé¢ zadana |1 ZEZWOLENIE NA PRACE.
gotowa 0 PRZERWANIE DZIALANIA.
Patrz tez parametr 06.18 Stowo stanu przerw. startu (strona 194).
3 Wytaczenie 1 BLAD.
awaryjne 0 Brak btedu.
4 Wyt 2 nieaktywne |1 Stan OFF2 nieaktywny.
0 OFF2 AKTYWNE.
5 Wyt 3 nieaktywne |1 Stan OFF3 nieaktywny.
0 OFF3 AKTYWNE.
6 Wigczanie 1 WLACZANIE PRZERWANE.
przerwane 0 —
7 Ostrzezenie 1 Ostrzezenie aktywne.
0 Brak aktywnego ostrzezenia.
8 Przy nastawie 1 PRACA. Wartos$¢ aktualna rowna wartosci zadanej = jest w
granicach tolerancji (patrz parametr 46.21).
0 Warto$¢ aktualna rozni sie od wartos$ci zadanej = jest poza granicami
toleranciji.
9 Zdalne 1 Miejsce sterowania przemiennikiem czestotliwosci: ZDALNE (ZEW1
lub ZEW2).
0 Miejsce sterowania przemiennikiem czestotliwosci: LOKALNE.
10 Ponad limitem - Patrz bit 10 parametru 06.77 Stowo stanu 2 przemien..
1 Bit uzytkownika 0 |- Patrz parametr 06.30 Wybér bitu 11 MSW.
12 Bit uzytkownika 1 |- Patrz parametr 06.31 Wybor bitu 12 MSW.
13 Bit uzytkownika 2 |- Patrz parametr 06.32 Wybér bitu 13 MSW.
14 Bit uzytkownika 3 |- Patrz parametr 06.33 Wybor bitu 14 MSW.
15 Zarezerwowane
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Diagram stanu (profil ABB Drives)

<1
<l

ZASILANIE WLACZANIE z dowolnego stanu
WYLACZONE PRZERWANE [— bit 6 SW = 1
+ Zasilanie WL. + bitOCW =0 + Biad
= |
BRAK GOTO- BLAD | bit 3 SW =1
ABGCOD WOSCIDO WE. [—bit0 SW =0

J— bit 7 CW =1
CW = xxxx x1xx xxxx x110
bit3CW =0
A\ GOTOWOSG A
PRZERWANIE DOWL. |—phitosw=1
DZIALANIA —bit2SW=0 z dowolnego stanu
. Zatrzymanie
prz.erwz.anle CW = xxxx x1xx xxxx x111 awaryjne
dziatania o OFF2 (bit1CW=0
= 1
OFF2
GOTOWOSC .

z dowolnego stanu DO PRACY |—bit 1 SW = 1 AKTYWNE[~bit4 SW=0

+ OFF1 (bit 0 CW =0)
mm C\W = xxxx Xx1xx xxxx 1111 =
OFF1

AKTYWNE [— bit1 SW =0 z dowolnego stanu A
Zatrzymanie
nf=0/1=0 v awarzjne
OFF3 (bit2CW =0
BCD OFF3
AKTYWNE [—bit5 SW =0
bit4 CW =0
n(f)=0/1=0
ZEZWOLENIE
C D NA PRACE |—pit2 Sw=1
A
bit5 CW =0 CW = xxxx x1xx xxx1 1111
RFG:WYJSCIE
D WLACZONE + warunek
B
bit6 CW =0 CW = xxxx x1xx xx11 1111 J— rosngce
zbocze bitu
CW  =slowo sterowania| | RFG: AKCELERATOR
SW = stowo stanu
bx — bitx WELACZONY
n = predko$é C
| = prad wejsciowy CW = xxxx x1xx x111 1111

RFG = generator
funkcji rampy
f = czestotliwosé PRACA

— bit 8 SW =1

1
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Konfigurowanie przemiennika czestotliwosci do
sterowania przez magistrale komunikacyjna

1.

10.

1

12.

Modut adaptera komunikacyjnego zainstalowa¢ mechanicznie i elektrycznie
zgodnie z wytycznymi w Podreczniku uzytkownika modutu.

Wigczy¢ przemiennik czestotliwosci.

Wybra¢ makro 2-przewodowe ograniczone ABB za pomocg ustawien lub parame-
tru 96.04 Wybor makra. Spowoduje to usuniecie ustawien we/wy ustawionych
jako domysine dla modutu we/wy.

. Aktywowa¢ komunikacje pomiedzy przemiennikiem czestotliwosci a modutem

adaptera komunikacyjnego za pomocg parametru 50.01 Wigczenie FBA A.

Za pomocg parametru 50.02 FBA A: funkcja utr. komun. okresli¢, jak przemiennik
czestotliwosci reaguje na przerwe w komunikacji z magistralg komunikacyjna.
Uwaga: Ta funkcja monitoruje komunikacje zaréwno miedzy przemiennikiem cze-
stotliwosci a modutem adaptera komunikacyjnego, jak i miedzy modutem adap-
tera a przemiennikiem czestotliwosci.

Za pomocg parametru 50.03 FBA A: lim. czas. utr. kom. okresli¢ czas miedzy
wykryciem przerwy w komunikacji a wykonaniem wybranego dziatania.

Wybraé¢ wartosci odpowiednie do okreslonej aplikacji dla reszty parametrow w
grupie 50 Adapter komunikacyjny (FBA), zaczynajac od parametru 50.04. Przy-
ktady wiasciwych wartosci zostaty przedstawione w tabelach ponize;j.

Ustawi¢ parametry konfiguracji modutu adaptera komunikacyjnego w grupie 57
FBA A: ustawienia. Ustawi¢ przynajmniej wymagany adres wezta i profil komuni-
kacyjny.

Zdefiniowa¢ w grupach parametréw 52 FBA A: dane wej. i 53 FBA A: dane wyj.
dane procesu przesytane do i z przemiennika czestotliwosci.

Uwaga: W zalezno$ci od uzywanego protokotu komunikacyjnego i profilu, stowo
sterowania i stowo stanu mogg juz by¢ skonfigurowane do wysytania/odbierania
przez system komunikacyjny.

Zapisa¢ wtasciwe wartosci parametréw w pamieci trwatej, ustawiajgc parametr
96.07 Reczny zapis parametrow na wartos¢ Zapisz.

. Sprawdzi¢ poprawnos¢ ustawieh wprowadzonych w grupach parametrow 51, 52 i

53, ustawiajgc parametr 571.27 FBA A: od$w. param. na wartos¢ Skonfiguruj.

Skonfigurowa¢ miejsca sterowania ZEW1 i ZEW2, aby umozliwi¢ odbieranie
sygnatéw sterujgcych i zadawania z magistrali komunikacyjnej. Przyktady wtasci-
wych wartosci zostaty przedstawione w tabelach ponize;.
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Przyklad ustawien parametru: FPBA (PROFIBUS DP) z profilem ABB
Drives

Ten przyktad przedstawia sposéb konfiguracji podstawowej aplikacji ze sterowaniem
predkoscig, ktéra uzywa profilu komunikacyjnego ABB Drives z elementem PPO typu
2. Polecenia uruchomienia/zatrzymania i warto$¢ zadana dziatajg w trybie sterowania
predkoscig zgodnie z profilem ABB Drives.

Wartosci zadane przesytane przez magistrale komunikacyjng muszg zostaé przeska-
lowane w przemienniku czestotliwosci, aby odniosty pozgdany efekt. Wartos¢ zadana
+16384 (4000h) odpowiada zakresowi predkosci okreslonemu za pomocg parametru
46.01 Skalowanie predkosci w kierunku do przodu i do tytu. Jesli na przyktad para-
metr 46.01 jest ustawiony na warto$¢ 480 obr./min, to warto$¢ 4000h wystana przez
magistrale komunikacyjng oznacza zgadanie 480 obr./min.

Kierunek PZD1 PZD2 PZD3 |[(PzZD4 |PzZD5 |PZD6
Wyijscie Stowo Warto$¢ zadana Czas Czas zwalniania
sterowania predkosci przyspieszania 1 |1
Wejscie Stowo stanu Aktualna wartos¢ Prad silnika Napiecie DC

predkosci

Tabela ponizej przedstawia zalecane ustawienia parametréw przemiennika czestotli-
WOSCi.

Ustawienia
przemiennikéw
czestotliwosci

Parametr przemiennika
czestotliwosci

Opis

ACX580
50.01 Wigczenie FBA A 1...3 = [numer Wigcza komunikacje miedzy
gniazda] przemiennikiem czestotliwosci a
modutem adaptera komunikacyjnego.
50.04 FBA A: typ wart. zad. | 4 = Predko$¢ Wybiera 1 warto$¢ zadang i skalowanie

1

dla adaptera komunikacyjnego A.

50.07 FBA A: aktualny typ 1

0 = Predkosc lub

Wybiera typ wartosci biezacej i

czestotliwo$c skalowanie zgodnie z aktywnym trybem
Ref1 zdefiniowanym w parametrze 50.04.
51.01 FBAA: typ 1 =FPBA" Wyswietla typ modutu adaptera
komunikacyjnego.
51.02 Adres wezta 32 Definiuje adres wezta PROFIBUS
modutu adaptera komunikacyjnego.
51.03 Szybkos$¢ transmisji 120007 Wyswietla biezgcg szybkos¢ transmisji
danych w sieci PROFIBUS w kb/s.
51.04 Typ komunikatu 1=pPpP02" Wyswietla typ telegramu wybrany przez
narzedzie konfiguracyjne PLC.
51.05 Profil 1 = ABB Drives Woybiera stowo sterowania zgodnie z

profilem ABB Drives (tryb sterowania
predkoscia).
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Parametr przemiennika
czestotliwosci

Ustawienia
przemiennikéw
czestotliwosci
ACX580

Opis

51.07 Tryb RPBA

0 = Wytaczone

Wytgcza tryb emulacji RPBA.

52.01 FBA data in1 4 = SW 16bit" Stowo stanu

52.02 FBA data in2 5 = Act1 16bit Wartos$¢ aktualna 1

52.03 Dane wej FBA 3 01,072 Prad silnika

52.05 Dane wej FBA 5 01,112 Napiecie DC

53.01 FBA data out1 1=CW 16bit" Stowo sterowania

53.02 FBA data out2 2 = Warto$¢ zadana | Wartos$¢ zadana 1 (predkos¢)
1 16-bitowa

53.03 Dane wyj FBA 3 23,122 Czas przyspieszania 1

53.05 Dane wyj FBA 5 23,132 Czas zwalniania 1

51.27 FBA A: odsw. param.

1 = Skonfiguruj

Sprawdza poprawnos$¢ ustawien
parametréw konfiguracii.

19.12 Tryb sterowania
Zew1

2 = Predko$¢

Wybiera sterowanie predkoscig jako tryb
sterowania 1 dla zewnetrznego miejsca
sterowania ZEW1.

20.01 Komendy Zew1

12 = Magistrala

Wybiera adapter komunikacyjny A jako

Zew1

komunikacyjna A zrodio polecen uruchamiania i
zatrzymywania dla zewnetrznego miejsca
sterowania ZEW1.

20.02 Typ wyzw. startu 1 = Poziom Wybiera sygnat startu wyzwalany przez

odpowiedni poziom dla zewnetrznego
miejsca sterowania ZEW1.

22.11 W. zad. pred. 1 Zew1

4 = W. zad. 1 mag.
kom. A

Wybiera warto$¢ zadang 1 adaptera
komunikacyjnego A jako zrodto wartosci
zadanej predkosci 1.

R Tylko do odczytu lub wykrywane/ustawiane automatycznie

2) Przyktad

Sekwencja uruchamiania:

+ 476h — BRAK GOTOWOSCI DO Wt.

+ JedliMSWbit0=1to
+  477h — BRAK GOTOWOSCI DO Wt.. (Zatrzymany)
* 47Fh — PRACA (Uruchomiony)

Sekwencja zatrzymywania:
* 477h = Zatrzymanie zgodnie z wartoscig parametru 21.03 Tryb zatrzymania

* 47Eh = Zatrzymanie wg rampy OFF1 (Uwag:zatrzymanie wg rampy bez mozliwo-
$ci przerwania)
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Resetowanie btedu:
* Rosngce zbocze wartosci MCW bit 7
Uruchomienie po STO:

Jesli parametr 31.22 Wskaznik STO praca/zatrz. ma warto$¢ inng niz Btgd/ Btad,
sprawdzi¢, czy wartos¢ 06.18 Stowo stanu przerw. startu, bit 7 STO = 0 przed wyda-
niem polecenia startu.
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Automatyczna konfiguracja przemiennika czestotliwosci
pod katem sterowania magistrala

Ponizsza tabela zawiera parametry ustawiane w chwili wykrycia modutu. Patrz row-
niez parametry 07.35 Konfiguracja przem. czest. i 07.36 Konfiguracja przemiennika
czestotliwosci 2.

Opcja

10.24 Zrédto
RO1

10.27 Zrédto
RO2

10.30 Zrédto
RO3

20.01
Komendy
Zew1

20.03 Zrédto
wel Zew1

20.04 Zrédto
we2 Zew1

BIO-01

2 (We1: start;
We2:
kierunek)

2 (D)

3(DI2)

RIIO-01

2 (We1: start;
We2:
kierunek)

2 (D)

3 (DI2)

FENA-21

FECA-01

FPBA-01

FCAN-01

FSCA-01

FEIP-21

FMBT-21

FPNO-21

FEPL-02

FDNA-01

FCNA-01

Opcja

22.11 W. zad.
pred. 1 Zew1

22.22 Wyboér
stalej
predkosci 1

statej
predkosci 2

22.23Wybor

BIO-01

1 (skalowane
Al1)

4 (DI3)

5 (DI4)

RIIO-01

1 (skalowane
Al1)

4 (DI3)

5 (DI4)

FENA-21

FECA-01

FPBA-01

FCAN-01

FSCA-01

FEIP-21

FMBT-21

FPNO-21

FEPL-02

FDNA-01

FCNA-01
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23.11Wybor| 28.11W. [28.22Wyb6r[28.23 Wybor
Opcja zestawu |zad.czest. 1 statej statej
ramp Zew1 czestotliw. 1|czestotliw. 2
BIO-01 6 (DI5) 1 4 (DI3) 5 (Dl4)
(skalowane
Al1)
RI10-01 6 (DI5) 1 4 (DI3) 5 (Dl4)
(skalowane
Al1)
FENA-21 - - - -
FECA-01 - - - -
FPBA-01 - - - -
FCAN-01 - - - -
FSCA-01 - - - -
FEIP-21 - - - -
FMBT-21 - - - -
FPNO-21 - - - N
FEPL-02 - - - -
FDNA-01 - - - -
FCNA-01 - - - -
o [BTIWYbOT |y 4 Wybsr
Opcja ust. rampy resetu btedu
czest.
BIO-01 6 (DI5) 0
RIIO-01 6 (DI5) 0
FENA-21 - -
FECA-01 - -
FPBA-01 - -
FCAN-01 - -
FSCA-01 - -
FEIP-21 - -
FMBT-21 - -
FPNO-21 - -
FEPL-02 - -
FDNA-01 - -
FCNA-01 - -
Opcja  [S001FBAA| Rl keia | A" parametr | A: parametr
: utr. komun. 2 4
BIO-01 0 0 - -
RIIO-01 0 0 - -
FENA-21 |1 (wigczone) 0 11 0
FECA-01 |1 (witgczone) 0 0 -
FPBA-01 |1 (wigczone) 0 - -
FCAN-01 |1 (wtgczone) 0 - -
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Opcja 50'01w':BAA f\o?uznll:(sjg :1&3;\?&; A5:1;')g4ral:nB§r
: utr. komun. 2
FSCA-01 |1 (wtaczone) 0 - -
FEIP-21 |1 (wlgczone) 0 100 0
FMBT-21 |1 (wlgczone) 0 0 0
FPNO-21|1 (wlgczone) 0 11 0
FEPL-02 |1 (wigczone) 0 - -
FDNA-01 |1 (wigczone) 0 -
FCNA-01 |1 (wigczone) 0 - -
51.05 FBA | 51.06 FBA | 51.07 FBA | 51.21 FBA | 51.23 FBA | 51.24 FBA
Opcja A: parametr | A: parametr | A: parametr | A: parametr | A: parametr | A: parametr
5 6 7 21 23 24
BIO-01 - - - - - -
R110-01 - - - - - -
FENA-21 - - - - -
FECA-01 - - - - - -
FPBA-01 1 - - - - -
FCAN-01 0 - - - - -
FSCA-01 - 10 1 - - -
FEIP-21 - - - - 128 128
FMBT-21 - - - 1 - -
FPNO-21 - - - - - -
FEPL-02 - - - - - -
FDNA-01 - - - - - -
FCNA-01 - - - - - -
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Opcja

52.01 FBA
A: dane wej.
1

52.02 FBA
A: dane we;.
2

53.01 FBA
A: dane wyj.
1

53.02 FBA
A: dane wyj.
2

58.01
Wiaczenie
protokotu

BIO-01

RI10-01

FENA-21

FECA-01

FPBA-01

FCAN-01

FSCA-01

FEIP-21

FMBT-21

FPNO-21

FEPL-02

FDNA-01

FCNA-01

O| Ol oo o|o|o| ool o
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Diagramy tancucha
sterowania

Zawartos¢ tego rozdziatu

W tym rozdziale przedstawiono tancuchy przetwarzania wartosci zadanej dla
przemiennika czestotliwosci. Diagramy tancucha sterowania moga byé uzywane do
$ledzenia, w jaki sposéb parametry wchodzg w interakcje i gdzie w systemie
parametrow przemiennika czestotliwosci odnoszg efekt.

Bardziej ogolny schemat mozna znalez¢ w sekcji Tryby pracy przemiennika
czestotliwo$ci (strona 110).
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Blokada kierunku
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Dalsze informacje

Pytania dotyczace produktu i serwisu

Wszystkie zapytania dotyczace produktu nalezy kierowa¢ do lokalnego
przedstawiciela firmy ABB, podajgc oznaczenie typu i numer seryjny urzadzenia,
ktérego dotyczy pytanie. Spis danych kontaktowych firmy ABB w zakresie
sprzedazy, pomocy technicznej i serwisu znajduje sie na stronie
abb.com/searchchannels.

Szkolenia z zakresu obstugi produktow

Informacje o szkoleniach z zakresu obstugi produktéw firmy ABB znajduja sie
na stronie new.abb.com/service/training.

Przesytanie uwag dotyczacych instrukcji obstugi
przemiennikéw czestotliwosci ABB

Prosimy o przesytanie wszelkich komentarzy dotyczacych instrukcji obstugi.
W tym celu prosimy o przejscie na strone
new.abb.com/drives/manuals-feedback-form.

Biblioteka dokumentéw w Internecie

Podreczniki uzytkownika i inne dokumenty dotyczace produktu sg dostepne
w Internecie w formacie PDF na stronie abb.com/drives/documents.
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