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Inleiding

Overzicht

Dit hoofdstuk beschrijft de inhoud van de handleiding. Het bevat ook informatie over
compatibiliteit, veiligheid en de beoogde lezers van de handleiding.

Toepassing

Deze handleiding is van toepassing op het ACS880 primaire besturingsprogramma
versie 3.4x of later.

De firmwareversie van het besturingsprogramma is te zien in parameter 7.5 Firmware
versie (pagina 174), of de Systeeminfo in het hoofdmenu op het bedieningspaneel van
de omvormer.

Veiligheidsvoorschriften
Volg alle veiligheidsinstructies die bij de omvormer zijn geleverd.

« Leesdevolledige veiligheidsinstructies voordat u de omvormer installeert, in bedrijf
neemt of gebruikt. De volledige veiligheidsvoorschriften worden met de omvormer
meegeleverd als onderdeel van de Hardwarehandleiding, of, in het geval van ACS880
multidrives, als afzonderlijk document.

« Lees de firmware functiespecifieke waarschuwingen en opmerkingen voordat u
parameterwaarden wijzigt. Deze waarschuwingen en opmerkingen zijn opgenomen
in de parameterbeschrijvingen in het hoofdstuk Parameters.

Doelgroep

Deze handleiding is bedoeld voor mensen die het omvormersysteem ontwerpen, in
bedrijf stellen of bedienen.



16 Inleiding

Verwante handleidingen

Opmerking: Een snelle opstartprocedure voor een applicatie met toerentalregeling

wordt gegeven in ACS880 drives with primary control program, Quick start-up guide

(3AUA0000098062), die bij de omvormer meegeleverd is.

Benaming Code

Lijsten met hyperlinks naar producthandleidingen 1

ACS880-01 omvormers 9AKK105408A7004
ACS880-04 omvormermodules (200 tot 710 kW, 300 tot 700 pk) 9AKK105713A4819
ACS880-07 drives (45 tot 710 kW, 50 tot 700 pk) 9AKK105408A8149
ACS880-07 omvormers (560 tot 2800 kW) 9AKK105713A6663
ACS880-07CLC drives hardware manual 9AKK107046A0239
ACS880-07LC drives hardware manual 9AKK107680A9275
ACS880-11 omvormers 9AKK106930A9565
ACS880-14 omvormermodules (132 tot 400 kW, 200 tot 450 pk) 9AKK107045A8023
ACS880-17 drives (45 tot 400 kW, 60 tot 450 pk) 9AKK106930A3466
ACS880-17 omvormers (160 tot 3200 kw) 9AKK106354A1499
ACS880-17LC omvormers 9AKK107492A4721
ACS880-31 omvormers 9AKK106930A9564
ACS880-34 omvormermodules (132 tot 400 kW, 200 tot 450 pk) 9AKK107045A8025
ACS880-37 drives (45 tot 400 kW, 60 tot 450 pk) 9AKK106930A3467
ACS880-37 omvormers (160 tot 3200 kW) 9AKK106354A1500
ACS880-37LC omvormers 9AKK107492A4722
Overige hardware handleidingen van omvormers

ACS880-04XT drive module packages (500 to 1200 kW) hardware manual | 3AXD50000025169
ACS880-04 single drive module packages hardware manual 3AUA0000138495
Hardwarehandleiding ACS880-14 en -34 omvormers (single) 3AXD50000022021
ACS880-104 inverter modules hardware manual 3AUA0000104271
ACS880-104LC inverter modules hardware manual 3AXD50000045610
ACS880-107 inverter units hardware manual 3AUA0000102519
Hardwarehandleiding ACS880-107LC invertereenheden 3AXD50000196111
Firmwarehandleidingen en gidsen van omvormers

ACS880 primair besturingsprogramma Firmwarehandleiding 3AUA0000111135
ACS880 omvormers met primair besturingsprogramma, snelle opstartgids | 3AUA0000098062

(Meertalige)



http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK105408A7004&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK105713A4819&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK105408A8149&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK105713A6663&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK107046A0239&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK107680A9275&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK106930A9565&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK107045A8023&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK106930A3466&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK106354A1499&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK107492A4721&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK106930A9564&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK107045A8025&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK106930A3467&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK106354A1500&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK107492A4722&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000025169&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000138495&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000022021&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000104271&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000045610&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000102519&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000196111&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000085967&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000098062&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000098062&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
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Benaming Code

Adaptive programming application guide 3AXD50000028574
Programmeerhandleiding voor omvormers (IEC 61131-3) 3AUA0000127808
ACS880 diode supply control program firmware manual 3AUA0000103295
ACS880 IGBT supply control program firmware manual 3AUA0000131562
Gebruikershandleiding CIO-01 I/O-module voor gedistribueerde I/0O- 3AXD50000126880
busregeling

Handleidingen en gidsen van opties

ACS-AP-|, -S, -W en ACH-AP-H, -W assistent-bedieningspanelen gebrui- |3AUA0000085685
kershandleiding

PC-tool Drive Composer voor inbedrijfstelling en onderhoud gebruikers- | 3AUA0000094606

handleiding

Handleidingen en beknopte gidsen voor |/O-uitbreidingsmodules, veld-
busadapters, encoderinterfaces, enz.

1) Beschikbaar in de Documentbibliotheek.

Handleidingen en andere productdocumenten kunt u in PDF-formaat vinden op Internet.
Zie de sectie Documentatiebibliotheek op Internet aan de binnenzijde van het achterblad.

Voor handleidingen die niet beschikbaar zijn in de documentatie
contact opnemen met uw plaatselijke ABB-vertegenwoordiger.

bibliotheek, kunt u



http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000028574&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000127808&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000103295&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000131562&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000126880&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000085685&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000094606&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
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Termen en afkortingen

Term Beschrijving

ACS-AP-I Industriéle assistent niet-Bluetooth-bedieningspaneel

ACS-AP-W Industrial assistent-bedieningspaneel met Bluetooth interface

Al Analoge ingang

AO Analoge uitgang

BCU Type besturingsunit

Clo 1/0-module voor aansturing van koelventilatoren

DC-link DC-circuit tussen gelijkrichter en inverter

DDCS Distributed drives communication system protocol

DI Digitale ingang

DO Digitale uitgang

DTC Direct torque control, een motorsturingmethode

EFB Geintegreerde veldbus

FAIO-01 Analoge I/O-uitbreidingsmodule

FBA Veldbusadapter

FCAN Optionele CANopen® adaptermodule

FCNA-01 Optionele ControlNet™ adaptermodule

FDCO-01 DDCS communicatiemodule met twee paar 10 Mbit/s DDCS kanalen

FDIO-01 Optionele digitale I/O-uitbreidingsmodule

FDNA-01 Optionele DeviceNet™ adaptermodule

FEA-03 Optionele I/O-uitbreidingsadapter

FECA-01 Optionele EtherCAT® adaptermodule

FEN-01 Optionele TTL incrementele encoder-interfacemodule

FEN-11 Optionele absolute encoderinterfacemodule

FEN-21 Optionele resolver-interfacemodule

FEN-31 Optionele HTL incrementele encoder-interfacemodule

FENA-11 Optionele Ethernet adaptermodule voor EtherNet/IP™, Modbus TCP®
en PROFINET 10® protocollen

FENA-21 Optionele Ethernet adaptermodule voor EtherNet/IP™, Modbus TCP en
PROFINET IO protocollen, 2-poorts

FEPL-02 Optionele Ethernet POWERLINK adaptermodule

FlO-01 Optionele digitale I/O-uitbreidingsmodule

FlO-11 Optionele analoge I/0 uitbreidingsmodule

FPBA-01 Optionele PROFIBUS DP® adaptermodule

FPTC-01 Optionele thermistor-beveiligingsmodule

FPTC-02 Optionele ATEX-gecertificeerde thermistorbeveiligings-module voor
potentieel explosieve omgevingen

FSCA-01 Optionele RS-485 (Modbus/RTU) adapter

FSO-12, FSO-21

Optionele functionele veiligheidsmodules

HTL

High-threshold logica

ID run

Motor-ID-run. Tijdens de ID-run zal de omvormer de karakteristieken van
de motor vaststellen voor een optimale motorbesturing.




Inleiding 19

Term Beschrijving
IGBT Insulated gate bipolar transistor
INU Inverter-unit

Inverter-unit

Invertermodule(s) bestuurd door één besturingseenheid, en verwante
componenten. Doorgaans bestuurt één invertereenheid één motor.

ISU

IGBT-voedingseenheid

Lijnzijde-converter

Zet wisselspanning omin gelijkspanning voor de tussenliggende DC-link
van de omvormer.

ModuleBus

Een communicatie-link die bijvoorbeeld door ABB-controllers wordt ge-
bruikt. ACS880-omvormers kunnen aangesloten worden op de optische
ModuleBus-link van de controller.

Motorzijde-converter

Zet tussenliggende DC-linkstroom om in wisselstroom voor de motor

Netwerkbesturing

Met veldbusprotocollen gebaseerd op het Common Industrial Protocol
(CIP™), zoals DeviceNet en Ethernet/IP, duidt dit de besturing van de
omvormer aan met behulp van de Control Supervisor en AC/DC-omvor-
merobjecten van het ODVA AC/DC-omvormerprofiel. Voor meer informa-
tie, zie www.odva.org.

Omvormer Frequentie-omzetter voor het regelen van wisselstroommotoren

Parameter In het besturingsprogramma van de omvormer, een door de gebruiker
aan te passen bedieningsinstructie voor de omvormer, of een door de
omvormer gemeten of berekend signaal.
In sommige (bijvoorbeeld veldbus)-contexten, kan een waarde worden
benaderd als een object, bijvoorbeeld een variabele, een constante of
een signaal.

PLC Programmable logic controller (Programmeerbare Logische Controller)

PSL2 Protocol gebruikt in communicatie binnen ABB-inverters

PTC Positieve temperatuurcoéfficiént

RDCO Optische DDCS-communicatiemodule

RO Relaisuitgang

STO Safe torque off (IEC/EN 61800-5-2)

TTL Transistor-transistor logica

UPS Ononderbroken voeding

Vermogenseenheid

Bevat de vermogenselektronica en voedingsaansluitingen van de omvor-
mermodule. De besturingseenheid is verbonden met de vermogenseen-
heid.

Voeding unit

ZCU

Voedingsmodule(s) bestuurd door één besturingseenheid, en verwante
componenten.

Type besturingsunit
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Netwerkbeveiliging disclaimer

Dit product is ontworpen om aangesloten te worden en informatie en data te commu-
niceren via een netwerk-interface. Het is uitsluitend de verantwoordelijkheid van de
Klant om een veilige verbinding tussen het product en het netwerk van de klant of enig
ander netwerk (indien van toepassing) te leveren en deze continu te garanderen. De
klant zal alle nodige maatregelen nemen en onderhouden (zoals, maar niet beperkt tot,
de installatie van firewalls, toepassen van authenticatie-maatregelen, encryptie van
data, installatie van antivirusprogramma's, enz.) ter beveiliging van het product, het
netwerk, het systeem en de interface tegen elke vorm van inbreuk op de veiligheid, niet-
geautoriseerde toegang, verstoring, indringing, lekken en/of diefstal van data of infor-
matie.

ABB en partners zijn niet aansprakelijk voor schade en/of verliezen die verband houden
met zulke inbreuk op de veiligheid, elke niet-geautoriseerde toegang, verstoring, indrin-
ging, lekken en/of diefstal van data of informatie.
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Het bedieningspaneel gebrui-
ken

Zie ACS-AP-l, -S, -W and ACH-AP-H, -W Assistant control panels user's manual
(3AUA0O000085685) [Engels].


http://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=3AUA0000085685&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
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Besturingslocaties en bedrijfs-
modi

Overzicht

Dit hoofdstuk beschrijft de besturingslocaties en bedrijfsmodi die door het besturings-
programma ondersteund worden.

Lokale besturing t.o.v. externe besturing

De ACS880 heeft twee hoofdbesturingslocaties: extern en lokaal. De besturingslocatie
wordt gekozen met de Loc/Rem-toets op het bedieningspaneel of in de PC tool.

ACS880

I Veldbusadapter (Fxxx) of DDCS

|

|

[

|
TN o |
E m | communicatiemodule |
u} |

|

|

|

|

|

|

| T Geintegreerde

veldbusinterface

(EFB) of Bedieningspaneel
master/volger link

Bedieningspanee? of Drive
Composer pc-tool (optioneel)

5
X

Encoder = ~— - — === === — - - - - - — — —
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D Extra ingangen/uitgangen kunnen worden toegevoegd door optionele I/O-uitbrei-
dingsmodules (FIO-xx) te installeren in slots voor omvormers.

2) Encoder- of resolverinterfacemodule(s) (FEN-xx) geinstalleerd in de slots van de
omvormer.

Lokale besturing

De besturingscommando's worden gegeven vanaf het toetsenpaneel van het bedie-
ningspaneel of vanaf een pc met Drive Composer als de omvormer is ingesteld op lokale
besturing. Toerental- en koppelbesturingsmodi zijn beschikbaar voor lokale besturing;
frequentiemodus is beschikbaar als de scalaire motorbesturingsmodus wordt gebruikt
(zie parameter 19.16).

Lokale besturing wordt vooral gebruikt tijdens inbedrijfstelling en onderhoud. Bij lokale
besturing heeft het bedieningspaneel altijd voorrang op het externe stuursignaal van
een externe bron. Het wijzigen van de besturingslocatie naar lokaal kan worden voor-
komen door parameter 19.17.

De gebruiker kan via een parameter (49.5) selecteren hoe de omvormer reageert op
een communicatieonderbreking van het bedieningspaneel of het pc-hulpprogramma.
(De parameter heeft geen effect onder externe besturing.)




Besturingslocaties en bedrijfsmodi 25

Externe besturing

Wanneer de omvormer onder externe besturing staat, worden de stuursignalen gegeven
via

. del/O-klemmen (digitale en analoge ingangen), of optionele |/O-uitbreidingsmo-
dules

- de geintegreerde veldbusinterface of een optionele veldbusadaptermodule
« de externe (DDCS) controller interface

« de master/volger link, en/of

« het bedieningspaneel.

Er zijn twee externe besturingslocaties, EXT1 en EXT2, beschikbaar. De gebruiker kan
de bronnen van de start- en stopcommando's voor elke locatie afzonderlijk selecteren
met de parameters 20.1...20.10. De bedrijfsmodus kan afzonderlijk worden geselecteerd
voor elke locatie (in parametergroep 19), waardoor snel kan worden omgeschakeld
tussen verschillende bedrijfsmodi, bijvoorbeeld toerental- en koppelregeling. De selectie
tussen EXT1en EXT2 gebeurt via een willekeurige binaire bron, zoals een digitale ingang
of een veldbuscontrolwoord (zie parameter 19.11). De bron van de referentie kan voor
elke bedrijfsmodus afzonderlijk gekozen worden.

De selectie van de besturingslocatie wordt elke 2 ms gecheckt.

Het bedieningspaneel gebruiken als externe besturingsbron

Het bedieningspaneel kan ook gebruikt worden als bron voor start/stop-commando's
en/of referentie in externe besturing. Selecties voor het bedieningspaneel zijn beschik-
baar in de keuzeparameters van de start/stop-commando bron en referentie bron.

Keuzeparameters van de referentiebron (behalve PID-setpoint selectors) hebben twee
keuzes voor het bedieningspaneel. Het verschil tussen de twee keuzes zit in de begin-
referentie-waarde nadat de referentiebron overgeschakeld is naar het bedieningspaneel.

De paneelreferentie wordt opgeslagen telkens wanneer een andere referentiebron ge-
kozen wordt. Als de parameter selectie referentiebron is ingesteld op Bedieningspaneel
(ref saved), wordt de opgeslagen waarde gebruikt als de eerste referentie wanneer de
besturing terugschakelt naar het paneel. Merk op dat er slechts één type referentie per
keer kan worden opgeslagen: als u bijvoorbeeld dezelfde opgeslagen referentie probeert
te gebruiken in verschillende bedrijfsmodi (toerental, koppel, enz.), schakelt de omvor-
mer uit op 7083. De paneelreferentie kan afzonderlijk worden begrensd door parameters
in groep 49.

Als de parameter voor selectie van de referentiebron is ingesteld op Bedieningspaneel
(ref gekopieerd), is de initiéle paneelreferentiewaarde afhankelijk van of de bedrijfsmo-
dus verandert met de referentiebron. Als de bron wijzigt naar paneel en de bedrijfsmodus
niet wijzigt, wordt de laatste referentie van de vorige bron aangenomen. Als de bedrijfs-
modus wel wijzigt, wordt de actuele waarde van de omvormer die correspondeert met
de nieuwe modus aangenomen als beginwaarde.

De proces PID-setpointselectors in parametergroepen 40 en 41 hebben slechts één in-
stelling voor het bedieningspaneel. Telkens wanneer het bedieningspaneel gekozen
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wordt als de setpoint-bron, wordt bedrijf hervat met gebruikmaking van het vorige
setpoint.

Bedrijfsmodi van de omvormer

De omvormer kan werken in diverse bedrijfsmodi met verschillende types referentie.
De modus kan worden geselecteerd voor elke besturingslocatie (Lokaal, EXT1 en EXT2)
in parametergroep 19.

Hierna volgt een algemene representatie van de referentietypes en besturingsketens.

Zie het hoofdstuk Regelkettingschema's voor gedetailleerde schema's.

- Toerentalreferentie Toerentalreferentie Toerentalreferentie T talfout berekeni Motorfeedback
bronkeuze | bronkeuze Il rampcurve oerentalfout berekening] configuratie
Bronkeuze en wijziging N Belasting-feedback en
r k N Toerentalregeling . " .
| oppelreferentie positieteller configurati
: DC- X . i
L . DC spanningsreferentie Referentiekeuze voor Keuze van
; eferentiebr S — )
' selecteren en wijzigen wijziging koppelregeling bedrijfsmodus
Bronkeuze proces PID- Koppel
setpoint en feedback limiet
Koppelregeling
Proces PID-regeling
DTC motorbesturingsmodu
,,,,,,,,,, -
v
Frequentiereferentizron Frequentiereferentie Scalairmotorbesturingsmodus
selecteren en aanpassen wijziging

Toerentalregelingmodus

De motor volgt een toerentalreferentie die aan de omvormer gegeven is. Deze modus
kan gebruikt worden ofwel met geschat toerental als feedback, of met een pulsencoder
of resolver voor een nauwkeuriger toerentalregeling.

Toerentalregelingmodus is beschikbaar bij zowel lokale als externe besturing. Het is
ook beschikbaar in DTC (Direct Torque Control) en scalair motorbesturingsmodi.
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Koppelregelingmodus

Het motorkoppel volgt een koppelreferentie die aan de omvormer gegeven is. Koppel-
regeling is mogelijk zonder feedback, maar is veel dynamischer en nauwkeuriger als
deze gebruikt worden in combinatie met een feedbackapparaat zoals een encoder of
eenresolver. In geval van sturing van lieren of hijs- of hefapparatuur wordt aanbevolen
om een feedbackapparaat te gebruiken.

Koppelregelingmodus is mogelijk in DTC motorbesturingsmodus voor zowel lokale als
externe besturingslocaties.

Frequentieregelingmodus

De motor volgt een frequentiereferentie die aan de omvormer gegeven is. Frequentie-
regeling is alleen beschikbaar voor scalair motorbesturingsmodus.

DC spanningsregeling modus

Deze modus is speciaal bedoeld voor niet op het net aangesloten toepassingen waarbij
de invertereenheid aangesloten is op een generator en de voedingseenheid een AC-
voedingsnetwerk creéert.

De invertereenheid past de DC-spanning aan door het generator-koppel te regelen.
Gebaseerd op de capacitantie van het DC-circuit ofwel vanaf een interne database of
eeningangsparameter van de gebruiker, en gemeten DC-spanning, geeft de Pl-regeling
een vermogensreferentie. De vermogensreferentie wordt dan geconverteerd naar een
koppelreferentie.

Deinstellingen van de DC-spanningsregelketen zijn beschikbaar in parametergroep 29
Spanningsreferentie-keten (pagina 324).

De DC-spanningsregelmodus is alleen beschikbaar bij omvormers met een BCU bestu-
ringseenheid.
Speciale besturingsmodi

Naast de bovengenoemde besturingsmodi zijn de volgende speciale besturingsmodi
mogelijk:
«  Proces PID-regeling. Zie voor meer informatie sectie PID-regeling (pagina 71).

«  Noodstopmodi OFF1 en OFF3: De omvormer stopt volgens de gedefinieerde dece-
leratieramp en modulatie van de omvormer stopt.

« Joggingmodus: De omvormer start en accelereert naar het gedefinieerde toerental
wanneer het joggingsignaal geactiveerd wordt. Zie voor meer informatie sectie
Jogging (pagina 60).
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Programmakenmerken

Overzicht

Dit hoofdstuk bevat een beschrijving van de mogelijkheden en functies van het pro-
gramma.
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Configuratie en programmering van de omvormer
Het besturingsprogramma van de omvormer is onderverdeeld in twee delen:
- firmware-programma

- applicatieprogramma

Besturingsprogramma van
de omvormer

Applicatieprogramma Firmware
. Toerentalregeling
Functie-blok K | i
programma oppe rege ng .
p |_|_| |Frequentieregeling
.arameter Omvormerlogica H M @
interface | | | |j/0-interface
Standaard Veldbusinterface |
blokbibliotheek Beveiligingen |
Feedback B 4

Het firmware-programma voert de belangrijke besturingsfuncties uit, inclusief toerental-
en koppelregeling, omvormerlogica (start/stop), /0, feedback, communicatie en be-
veiligingsfuncties. Firmwarefuncties worden geconfigureerd en geprogrammeerd met
parameters, en kunnen uitgebreid worden door applicatie-programmering.

Programmeren via parameters

Parameters configureren alle standaardbewerkingen van de omvormer en kunnen
worden ingesteld via

- hetbedieningspaneel, zoals beschreven in hoofdstuk Het bedieningspaneel gebrui-
ken

« de Drive Composer PC-tool, zoals beschreven in Drive Composer start-up and
maintenance PC tool user’'s manual (3AUA0000094606 [Engels]), of

- develdbusinterface, zoals beschreven in de hoofdstukken Veldbusbesturing via de
geintegreerde veldbusinterface (EFB) en Veldbusbesturing via een veldbusadapter.

Alle parameterinstellingen worden automatisch opgeslagen in het permanente geheugen
van de omvormer. Als er echter een externe +24 V DC-voeding wordt gebruikt voor de
besturing van de omvormer, is het sterk aan te raden om een save te forceren met pa-
rameter 96.7 voordat de besturing wordt uitgeschakeld nadat er parameterwijzigingen
zijn doorgevoerd.

Indien nodig kunnen de standaard parameterwaarden worden hersteld met parameter
96.6.
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Adaptieve programmering

De gebruiker stelt de omvormer traditioneel in met behulp van parameters. De stan-
daardparameters bieden echter een vast aantal instellingen of een instelbereik. Om de
werking van de omvormer verder aan te kunnen passen, kan er een adaptief programma
gebouwd worden uit een set functieblokken.

De Drive Composer PC-tool heeft een adaptieve programmeerfunctie met een grafische
gebruikersinterface voor het bouwen van het aangepaste programma. De functieblokken
bevatten de gebruikelijke rekenfuncties en logische functies, en bijvoorbeeld ook selec-
tie-, vergelijkings- en timer-blokken. Het programma kan maximaal 20 blokken bevatten.
Het adaptieve programma wordt uitgevoerd binnen 10 ms.

Voor het selecteren van de invoer naar het programma heeft de gebruikersinterface
voorgedefinieerde keuzes voor de fysieke ingangen, gangbare actuele waarden, en
andere status-informatie van de omvormer. Zowel parameterwaarden als constantes
kunnen ook gedefinieerd worden als ingangen. De uitgang van het programma kan
bijvoorbeeld gebruikt worden als startsignaal, externe gebeurtenis of referentie, of
kan aangesloten worden op de uitgangen van de omvormer. Merk op dat het aansluiten
van de uitgang van het adaptieve programma op een keuze-parameter de parameter
zal beveiligen tegen schrijven.

De status van het adaptieve programma wordt weergegeven door parameter 7.30. Het
adaptieve programma kan worden uitgeschakeld met 96.70.

Merk op dat sequentieel programmeren niet ondersteund wordt.

Voor aanvullende informatie zie de Adaptive programming application guide
(3AXD50000028574 [Engels]).

Instellingen en diagnostiek

Parameters: 7.30 Adaptief programma status (pagina 176) en 96.70 Blokk adaptief pro-
gramma (pagina 542).

Gebeurtenissen: 64A6 Adaptive program (pagina 578).

Programmeren van applicaties

De functies van het firmware-programma kunnen uitgebreid worden via programmering
van applicaties. Programmeren van applicaties is beschikbaar als optie +N8010.

Applicatieprogramma’s kunnen opgebouwd worden uit functieblokken gebaseerd op
de IEC 61131-3 norm met gebruikmaking van een PC-tool die afzonderlijk leverbaar is.

Voor aanvullende informatie, zie Programming manual: Drive application programming
(IEC 61131-3) (3AUA0000127808 [Engels]).
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Besturings-interfaces

Programmeerbare analoge ingangen

De besturingseenheid heeft twee programmeerbare analoge ingangen. Elk van de in-
gangen kan onafhankelijk worden ingesteld als een spannings- (0/2...10 V of -10...10 V)
of stroomingang (0/4...20 mA) door een jumper of schakelaar op de besturingseenheid.
Elke ingang kan worden gefilterd, geinverteerd en geschaald.

De analoge ingangen op de besturingseenheid worden gelezen binnen 0,5 ms.

Het aantal analoge ingangen kan worden verhoogd door FIO-11 of FAIO-01 | /O-uitbrei-
dingen te installeren (zie Programmeerbare 1/0O-uitbreidingen hieronder). De analoge
ingangen op uitbreidingsmodules worden gelezen op een tijdniveau van 2 ms.

De omvormer kan zodanig ingesteld worden dat deze een actie (bijvoorbeeld het gene-
reren van een waarschuwing of fout) uitvoert als de waarde van een analoge ingang
zich buiten een vooraf-gedefinieerd bereik begeeft.

Instellingen en diagnostiek
Parametergroep: 12 Standaard Al (pagina 195).
Gebeurtenissen: 80A0 Al Supervision (pagina 585) en ABAO Al Supervised Warning (pa-
gina 602).
Programmeerbare analoge uitgangen

De besturingseenheid heeft twee analoge stroomuitgangen (0...20 mA). Elke uitgang
kan worden gefilterd, geinverteerd en geschaald.

De analoge uitgangen op de besturingseenheid worden gelipdatet op een tijdniveau
van 0,5 ms.

Het aantal analoge uitgangen kan worden verhoogd door FIO-11 of FAIO-011/O-uitbrei-
dingen te installeren (zie Programmeerbare 1/O-uitbreidingen hieronder). De analoge
uitgangen op uitbreidingsmodules worden getipdatet op een tijdniveau van 2 ms.

Instellingen en diagnostiek

Parametergroep: 13 Standaard AO (pagina 201).

Programmeerbare digitale ingangen en uitgangen

De besturingseenheid heeft zes digitale ingangen, een digitale ingang voor de start-
blokkering en twee digitale in-/uitgangen (I/O's die als ingang of uitgang kunnen
worden ingesteld). De digitale ingangen op de besturing worden gelezen op een 0,5
ms tijdniveau.

Eén digitale ingang (D16) kan ook gebruikt worden als PTC thermistor ingang. Zie de
sectie Thermische motorbeveiliging (pagina 89).

Digitale ingang/uitgang DIO1 kan gebruikt worden als frequentie-ingang, DIO2 als
frequentie-uitgang.
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Het aantal digitale in-/uitgangen kan worden verhoogd door FIO-01, FIO-11 of FDIO-01
1/O-uitbreidingen te installeren (zie Programmeerbare 1/O-uitbreidingen hieronder).
De digitale ingangen op uitbreidingsmodules worden gelezen op een tijdniveau van 2
ms.

Instellingen en diagnostiek
Parametergroepen: 10 Standaard DI, RO (pagina 178) en 11 Standaard DIO, Fl, FO (pagi-
na 187).

Programmeerbare relaisuitgangen

De besturingseenheid heeft drie relaisuitgangen. Het signaal dat moet worden aange-
geven door de uitgangen kan geselecteerd worden door parameters.

De relaisuitgangen op de besturingseenheid worden gelipdatet op een tijdniveau van
0,5 ms.

Relaisuitgangen kunnen worden toegevoegd door FIO-01 of FDIO-011/0O-uitbreidingen
te installeren. De relaisuitgangen op uitbreidingsmodules worden gelipdatet op een
tijdniveau van 2 ms.

Instellingen en diagnostiek

Parametergroepen: 10 Standaard DI, RO (pagina 178).

Programmeerbare 1/0O-uitbreidingen

Extra ingangen en uitgangen kunnen toegevoegd worden door gebruik te maken van
I/O-uitbreidingsmodules. Er kunnen één tot drie modules gemonteerd worden in de
slots van de besturingseenheid. Er kunnen slots toegevoegd worden door een FEA-03
1/0 uitbreidingsadapter aan te sluiten.

De tabel hieronder toont het aantal I/O op de besturingseenheid en ook optionele 1/0O-
uitbreidingsmodules.

Plaats Digitaleingan- | Digitale I/0O's | Analoge ingan- | Analogeuitgan- | Relaisuitgan-
gen (DI) (DIO) gen (Al) gen (AO) gen (RO)
Besturingsunit 6 + DIIL 2 2 2 3
F10-01 - 4 - - 2
FlO-11 - 2 3 1 -
FAIO-01 - - 2 2 -
FDIO-01 3 - - - 2

Er kunnen drie I/O-uitbreidingsmodules geactiveerd en geconfigureerd worden via
parametergroepen 14...16.
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Opmerking: Elke configuratie-parametergroep bevat parameters die de waarden tonen
van de ingangen op die betreffende uitbreidingsmodule. Deze parameters vormen de
enige manier om de ingangen op I/O-uitbreidingsmodules te gebruiken als signaalbron-
nen.Om op eeningang aan te sluiten: kies de instelling Overigin de bronkeuze-parame-
ter, specificeer vervolgens de betreffende waarde-parameter (en bit, voor digitale sig-
nalen) in groep 14, 15 of 16.

Instellingen en diagnostiek

Parametergroepen: 14 1/0 uitbreidings-module 1 (pagina 207), 151/0 uitbreidings-mo-
dule 2 (pagina 234) en 16 1/0 uitbreidings-module 3 (pagina 240).

Parameter: 60.41 Uitbr adapter com poort (pagina 469).

Gebeurtenissen: 7082 Ext I/0 comm loss (pagina 580) en A799 ExtlO comm loss (pagi-
na 596).

Besturing via een veldbus

De omvormer kan op meerdere verschillende automatiseringssystemen aangesloten
worden via de veldbusinterfaces. Zie de hoofdstukken Veldbusbesturing via de geinte-
greerde veldbusinterface (EFB) en Veldbusbesturing via een veldbusadapter.

Instellingen en diagnostiek

Parametergroepen: 50 Veldbus adapter (FBA) (pagina 431), 51 FBA A instellingen (pagi-
na 441),52 FBA Adatain (pagina 443), 53 FBA A data uit (pagina 444), 54 FBA B instellin-
gen (pagina 445), 55 FBA B data in (pagina 447), 56 FBA B data uit (pagina 448) en 58 Interne
veldbus (pagina 449).

Gebeurtenissen: 7510 FBA A communication (pagina 583), 7520 FBA B communication (pa-
gina 584), A7C1 FBA Acommunication (pagina 599), A7C2 FBA B communication (pagina 599)
en A7CE EFB comm loss (pagina 600).

Master/volger functionaliteit

Algemeen

De master/volger functionaliteit kan gebruikt worden om meerdere omvormers met
elkaar te verbinden zodat de belasting gelijkmatig verdeeld kan worden over de omvor-
mers. Dit is ideaal in toepassingen waarbij de motoren aan elkaar gekoppeld zijn via
tandwielen, ketting, riem, enz.

De externe stuursignalen zijn doorgaans maar op één omvormer aangesloten, die als
de master optreedt. De master stuurt tot 10 volgers door berichten te verzenden over
een elektrische-kabel of optische-vezel link. De master kan feedbacksignalen lezen van
maximaal 3 geselecteerde volgers.
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Master met gestuurd toerental

v

\ b — —— - —

\=

Proces master

Proces / M

volger |

\=

(Bijvoorbeeld)
controlwoord Koppel- of
toerentalreferentie toerentalgeregelde volge
Master Koppelreferentie Volger
I
»
DDCS | Master/volger link DDCs

<

(Bijvoorbeeld)
Statuswoord

01.01, 01.10 l\

Besturing via een veldbus

Extern besturingssysteem (bijv.
PLC)

De masteromvormer is doorgaans toerental-gestuurd en de overige omvormers volgen
de koppel- of toerentalreferentie ervan. In het algemeen moet een volger

«  koppelgestuurd zijn wanneer de motorassen van de master en de volger vast ge-
koppeld zijn door middel van tandwieloverbrenging, ketting enz. zodat er geen
toerentalverschil tussen de omvormers mogelijk is.

- toerentalgestuurd zijn wanneer de motorassen van de master en de volger flexibel
gekoppeld zijn zodat er een klein toerentalverschil mogelijk is. Als zowel de master
als de volger toerentalgeregeld zijn, wordt meestal ook drooping gebruikt (zie pa-
rameter 25.8). De verdeling van de belasting tussen de master en de volger kan ook
worden aangepast, zoals hieronder beschreven onder Lastverdelingsfunctie met
een toerentalgeregelde volger.

Opmerking: Let bij een toerengeregelde volger (zonder belastingverdeling), op de ac-
celeratie- en deceleratie-ramptijden van de volger. Als de ramptijden langer ingesteld
zijn dan bij de master, zal de volger zijn eigen acceleratie-/deceleratie-ramptijden volgen
in plaats van die van de master. In het algemeen is het raadzaam om dezelfde ramptijden
in te stellenin zowel de master als de volger(s). Eventuele instellingen voor de rampvorm
(zie parameters 23.16...23.19) moeten alleen in de master worden toegepast.

Bij sommige toepassingen is zowel toerentalregeling als koppelregeling van de volger
vereist. In die gevallen kan de bedrijfsmodus worden omgeschakeld via parameter
(19.12 of 19.14). Een andere methode is om één externe besturingslocatie op toerental-
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regeling in te stellen, en de andere op de modus koppelregeling. Dan kan een digitale
ingang van de volger gebruikt worden om te schakelen tussen de twee besturingsloca-
ties. Zie hoofdstuk Besturingslocaties en bedrijfsmodi.

Bij koppelregeling kan volgparameter 26.15 worden gebruikt om de schaal van het in-
komende koppelreferentie te bepalen voor een optimale verdeling van de belasting
tussen de master en de volger. Bij sommige koppel-gestuurde volger toepassingen,
bijv. waarbij het koppel zeer laag is, of waar bedrijf bij een zeer laag toerental vereist
is, kan encoder-feedback nodig zijn.

Als een omvormer snel moet schakelen tussen de master- en volgerstatus, kan één
gebruikersparameterset (zie pagina 102) kan worden opgeslagen met de masterinstel-
lingen, een andere met de volgerinstellingen. De geschikte instellingen kunnen dan
worden geactiveerd met bijvoorbeeld digitale ingangen.

Lastverdelingsfunctie met een toerentalgeregelde volger

Lastverdeling tussen de master en een toerengeregelde volger kan in diverse toepas-
singen gebruikt worden. De belastingverdelingsfunctie wordt geimplementeerd door
fijnafstelling van de toerentalreferentie van de volger met een extra trimsignaal, geba-
seerd op een koppelreferentie. De koppelreferentie wordt geselecteerd door parameter
23.42 (standaard is referentie 2 ontvangen van de master). Het belastingaandeel wordt
aangepast door parameter 26.15 en geactiveerd door de bron die is geselecteerd door
23.40. Parameter 23.41 biedt een versterkingsaanpassing voor de toerentalcorrectie.
Het uiteindelijke correctiesignaal dat aan de toerentalreferentie wordt toegevoegd,
wordt getoond in 23.39. Zie het blokschema op pagina 663.

Opmerking:

- De functie kan alleen geactiveerd worden wanneer de omvormer een toerengere-
gelde volger onder afstandsbesturing is.

- Drooping (25.8) wordt genegeerd als de belastingverdelingsfunctie actief is.

- De master en volger dienen dezelfde afstemwaarden van de toerentalregeling te
hebben.

« De toerentalcorrectieterm wordt beperkt door de parameters 24.44 en 24.43 van
de toerentalfoutvenster. Een actieve beperking wordt aangegeven met 6.19.

« Voor een betrouwbare rampstop van een volger,

- moetenzowel parameter 24.43 als 24.44 kleiner worden ingesteld dan parameter
21.6 (of moet de regeling van het toerentalfoutvenster volledig worden uitge-
schakeld door 24.41), en

- parameter 24.11 moet kleiner worden ingesteld dan parameter 21.6.

Communicatie

Een master/volger link kan opgezet worden door de omvormers met elkaar te verbinden
met fiberoptische kabels (kan extra apparatuur vereisen, afhankelijk van bestaande
omvormerhardware), of door de XD2D connectoren van de omvormers met elkaar te
verbinden. Het medium wordt geselecteerd door parameter 60.1.
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Parameter 60.3 definieert of de omvormer master of volger is op de communicatiever-
binding. Doorgaans is de toerentalgestuurde masteromvormer in het proces ook ge-
configureerd als de master in de communicatie.

De communicatie in de master/volger link is gebaseerd op het DDCS protocol, die da-
tasets gebruikt (met name dataset 41). Eén dataset bevat drie 16-bits woorden. De in-
houd van de gegevensverzameling kan vrij worden geconfigureerd met de parameters
61.1...61.3. De dataset die de master uitzendt bevat doorgaans het controlwoord, toe-
rentalreferentie en koppelreferentie, terwijl de volgers een statuswoord met twee ac-
tuele waarden terugsturen.

De standaardinstelling van parameter 61.1 is Follower CW. Met deze instelling in de
master wordt een woord bestaande uit bit 0...11 van 6.1 en vier door de parameters
6.45...6.48 geselecteerde bits naar de volgers gezonden. Bit 3 van het controlwoord
van de volger wordt echter gewijzigd, zodat deze aan blijft zo lang als de master modu-
leert, en het schakelen ervan naar O maakt dat de volger uitloopt tot stilstand. Dit om
het stoppen van master en volger te synchroniseren.

Opmerking: Wanneer de master langs een ramp aan het stoppen is, volgt de volger de
afnemende referentie, maar ontvangt geen stopsignaal totdat de master stopt met

moduleren en bit 3 van het controlwoord op nul stelt. Daarom mogen de maximum en
minimum toerentallimieten van de volgeromvormer niet hetzelfde teken hebben -want
dan zou de volger tegen de limiet aan zitten duwen totdat de master uiteindelijk stopt.

Optioneel kunnen er drie woorden met extra data gelezen worden vanaf elke volger.
De volgers waarvan de gegevens worden gelezen, worden geselecteerd door parameter
60.14 in de master. In elke volgeromvormer worden de te verzenden gegevens geselec-
teerd met de parameters 61.1...61.3. De gegevens worden in integer formaat over de
link verzonden en weergegeven door de parameters 62.28...62.36 in de master. De ge-
gevens kunnen dan worden doorgestuurd naar andere parameters met 62.4...62.12.

Om fouten in de volgers aan te geven, moet elke volger zo geconfigureerd worden dat
zijn statuswoord verzonden wordt als een van de bovengenoemde datawoorden. In de
master moet de overeenkomstige doelparameter worden ingesteld op Follower SW.

De actie die moet worden ondernomen wanneer een volger defect is, wordt geselecteerd
door parameter 60.17. Externe gebeurtenissen (zie parametergroep 31 Fout functies)
kunnen worden gebruikt om de status van andere bits van het statuswoord aan te geven.

De blokschema's van de master/volger-communicatie worden weergegeven op pagina's
676 en 677.
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Constructie van de master/volger link

De master/volger link wordt gevormd door de omvormers met elkaar te verbinden via
ofwel

- afgeschermde kabel met getwist paar tussen de XD2D-klemmen van de omvormers*,
of

- optische-vezel kabels. Voor omvormers met een ZCU-besturingseenheid is een
extra FDCO DDCS-communicatiemodule nodig; voor omvormers met een BCU -
besturingseenheid is een RDCO-module nodig.

*Deze verbinding kan niet samengaan met en mag niet verward worden met de drive-
to-drive (D2D) communicatie die geimplementeerd wordt door applicatieprogrammering
(gedetailleerd in Drive application programming manual (IEC 61131-3), 3AUA0000127808
[Engels]).

Aansluitvoorbeelden zijn hieronder weergegeven. Merk op dat voor een sterconfiguratie
met glasvezelkabels een NDBU-95C DDCS-aftakeenheid nodig is.

Master/volger bedrading met elektrische kabel

BGND |31 &&— —
<]

BGND | 3 f————— |

Ol (N || < O~ |~ < O~ |~ <
8 8 8

S| o] < % a X|o| < a <|o|< Q

o|w w w

m| I I I

7] 7] 2]

Afsluiting AAN Afsluiting UIT Afsluiting AAN

Zie de hardwarehandleiding van de omvormer voor details over bedrading en afsluiting.

Ring configuratie met optische-vezel kabels

|T/Ias_ter_ _____ 1 |Volg-erl_ ————— 1 ';oléerz_ _____ -l
‘ (ZCU) besturingseenheid | ’ (BCU) besturingseenheid ’ | (ZCU) besturingseenheid ‘
: . . RDCO - :
| It e I N |
- | ' *ﬁ*Dm o | -
Lo — - — _ L — - — - L ——— _

Waarbij T = Transmitter; R = Ontvanger
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Ster-configuratie met optische-vezel kabels (1)

|T'Iaster 1 'T/olger 1 ] Wolger 2 i
' \ \ - ,
| ZCU) besturingseenheid | | (ZCU) besturingseenheid | | (BCU) besturingseenheid |
! ' ' FDCO roa RDCO '
| I . | | mmw . |
' ' ' m?ﬂ o [0 JTJ/\'A—WTT '
L — |_________J|____<I>____|
Volger 3 1
. \
| (ZCU) besturingseenheid |

| =5
1 1
| ‘ — — FDCO |
% % 10 |iH | % |

REAR

o

MSTR CHO CH1 CH2
NDBU

Waarbij T = Transmitter; R = Ontvanger
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Ster-configuratie met optische-vezel kabels (2)

Mneter 7 1 . .~ -7 T Nogerz 1

Master Volger 1 olger2

(ZCU) besturingseenheid (ZCU) besturingseenheid (BCU) besturingseenheid

! 1
| | CH2

'
RDCO '
'

| |
| |
L-__.;-_-J I_.__‘.H_-___II_-_-

CHx CHx CHx CHx

NDBU
X13 = REGEN

Waarbij T = Transmitter; R = Ontvanger

Voorbeeld parameterinstellingen

Hier volgt een checklist van parameters die ingesteld moeten worden bij het configu-
reren van de master/volger link. In dit voorbeeld zendt de master het volger-control-
woord, een toerentalreferentie en een koppelreferentie. De volger stuurt een status-
woord en twee actuele waarden terug (dit is niet verplicht, maar is ter verduidelijking
weergegeven).

Hoofdinstellingen

- Master/volger link activering
« 60.1 M/F communicatie-poort (glasvezelkanaal of XD2D-selectie)
« (60.2M/F node adres =1)
«  60.3 M/F modus = DDCS master (voor zowel glasvezel- als draadverbinding)
« 60.5M/F HW verbinding (ring of stervoor glasvezel, ster voor draad)

- Data om naar de volgers gezonden te worden
.« 61.1M/F data 1 selectie = Volger CW (Volgercontrolwoord)
. 61.2 M/F data 2 selectie = Gebruikte toerentalreferentie
. 61.3M/F data 3 selectie = koppelreferentie act 5

- Data om vanaf de volgers gelezen te worden (optioneel)
« 60.14 M/F follower selectie (selectie van volgers waarvan gegevens worden
gelezen)
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+ 62.4 Follower node 2 data 1 sel ... 62.12 Follower node 4 data 3 sel (toewijzing
van ontvangen gegevens van volgers)

Volger instellingen

- Master/volger link activering
« 60.1 M/F communicatie-poort (glasvezelkanaal of XD2D-selectie)
« 60.2M/F node adres =2...60
« 60.3 M/F modus = DDCS master (voor zowel glasvezel- als draadverbinding)
« 60.5 M/F HW verbinding (ring of stervoor glasvezel, ster voor draad)

« Mapping van data ontvangen van master
« 62.1 M/F data 1 selectie = CW 16bit
« 62.2 M/F data 2 selectie = Refl 16bit
« 62.3 M/F data 3 selectie = Ref2 16bit

- Selectie van bedrijfsmodus en besturingslocatie
« 19.12 Extl besturingsmodus = Toerental or Koppel
« 20.1 Extl opdrachten = M/F link
. 20.2 Extl start trigger type = Niveau

«  Keuze van referentiebronnen
. 22.11 Toerenrefl bron = M/F referentie 1
«  26.11 Koppelref 1 bron = M/F referentie 2

« Keuze van data die naar de master gezonden worden (optioneel)
« 61.1M/F data 1 selectie = SW 16bit
« 61.2M/F data 2 selectie = Act1 16bit
< 61.3 M/F data 3 selectie = Act2 16bit

Specificaties van de glasvezel master/volger link

«  Maximum lengte optische-vezel kabel:
«  FDCO-01/02 of RDCO-04 met POF (Plastic Optic Fiber): 30 m
«  Voor afstanden tot 1000 m: gebruik twee NOCR-01 optische converter/repeaters
met glasvezelkabel (GOF, 62,5 micrometer, Multi-Mode)

«  Maximum lengte afgeschermde kabel met getwist paar: 50 m
« Transmissiesnelheid: 4 Mbit/s

. Totale prestaties van de link: < 5 ms om referenties over te dragen tussen de master
en de volgers.

«  Protocol: DDCS (Distributed Drives Communication System)

Instellingen en diagnostiek

Parametergroepen: 60 DDCS communicatie (pagina 459), 61 D2D en DDCS verzend da-
ta (pagina 476) en 62 D2D en DDCS ontvang data (pagina 483).

Gebeurtenissen: 7582 M/F comm loss (pagina 584) en A7CB M/F comm loss (pagina 600).
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Externe controllerinterface

Algemeen

De omvormer kan worden aangesloten op een externe controller (zoals de ABB AC
800M) met glasvezel- of twisted-pair-kabel. De ACS880 is compatibel met zowel de
ModuleBus- als de DriveBus-aansluiting. Merk op dat sommige functies van DriveBus
(zoals BusManager) niet ondersteund worden.

Topologie

Hieronder ziet u een voorbeeldverbinding met een omvormer op basis van ZCU of
BCUmet glasvezelkabels.

Voor omvormers met een ZCU-besturingseenheid is een extra FDCO DDCS-communi-
catiemodule nodig; voor omvormers met een BCU -besturingseenheid is een RDCO- of
FDCO-module nodig. De BCU heeft een speciaal slot voor de RDCO - een FDCO-module
kan ook worden gebruikt met een BCU besturingseenheid, maar dan wordt een van de
drie universele slots voor optiemodules gereserveerd. Ring- en sterconfiguraties zijn
ook mogelijk op dezelfde manier als bij de master/volger link (zie sectie Master/volger
functionaliteit (pagina 34)); het opmerkelijke verschil is dat de externe controller ver-
binding maakt met kanaal CHO op de RDCO-module in plaats van CH2. Het kanaal op
de FDCO-communicatiemodule kan vrijelijk gekozen worden.

M T T e 7

(ZCU) besturingseenheid

T = Transmitter, R = Ontvanger

De externe controller kan ook worden aangesloten op de D2D (RS-485) connector met
een afgeschermde, twisted-pair-kabel. De verbinding wordt geselecteerd met parameter
60.51.

De overdrachtssnelheid kan worden geselecteerd met parameter 60.56.
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Communicatie

De communicatie tussen de besturing en de omvormer bestaat uit datasets van telkens
drie 16-bit woorden. De besturing stuurt een dataset naar de omvormer, die de volgende
dataset naar de besturing terugstuurt.

De communicatie gebruikt datasets 10...33. De inhoud van de datasets kan vrijelijk
geconfigureerd worden, maar dataset 10 bevat doorgaans het controlwoord en een of
twee referenties, terwijl dataset 11 het statuswoord en geselecteerde actuele waarden
terugstuurt. Voor ModuleBus-communicatie kan de ACS880 worden ingesteld als een
"standaardomvormer" of een "engineered omvormer" met parameter 60.50. ModuleBus
communicatie gebruikt datasets 1...4 bij een "standaardomvormer" en datasets 10...33
bij een "speciaal ontworpen omvormer".

Het woord dat is gedefinieerd als het controlwoord is intern verbonden met de omvor-
merlogica; de codering van de bits is zoals beschreven in hoofdstuk Inhoud van het
veldbuscontrolwoord (ABB-omvormerprofiel) (pagina 650). Op dezelfde manier is de
codering van het statuswoord zoals weergegeven in sectie Inhoud van het veldbussta-
tuswoord (ABB-omvormerprofiel) (pagina 652).

Standaard zijn datasets 32 en 33 toegewezen aan de mailbox service, waarmee parame-
terwaarden als volgt ingesteld of opgevraagd kunnen worden:

Besturing ACS880
(  Parameter schrijven naar )

omvormer

Zendadres Dataset | | Par. Waarde
Waarde = 4865* 32.1
Gegevens verzenden Data set 19.01 1234
Waarde = 1234 32.2 1
Zend adres
feedback Data set

eedbac 331
Waarde = 4865*
Parameter lezen vanaf omvormer
Vraag adres Data set
Waarde = 6147** 32.3 24.03 4300
Gegevens '
opvragen Data set
Waarde = 4300 332
Vraag adres Data set
feedback 33.3
Waarde = 6147**

J J

*19.01 - 13h.01h - 1301h = 4865
**24.03 - 18h.03h - 1803h = 6147

Met parameter 60.64kunnen datasets 24 en 25 worden geselecteerd in plaats van data-
sets 32 en 33.
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De update-intervallen van de datasets zijn als volgt:
« Datasets 10...11: 2ms

« Datasets12...13: 4 ms

- Datasets 14...17: 10 ms

« Datasets 18...25, 32, 33: 100 ms.

Instellingen en diagnostiek

Parametergroepen: 60 DDCS communicatie (pagina 459), 61 D2D en DDCS verzend da-
ta (pagina 476) en 62 D2D en DDCS ontvang data (pagina 483).

Gebeurtenissen: 7581 DDCS controller comm loss (pagina 584) en A7CA DDCS controller
comm loss (pagina 600).

Sturing van een voedingseenheid (LSU)

Algemeen

Als de omvormer afzonderlijk geregelde vermogenseenheden en invertereenheden
heeft (ook wel lijnzijde en motorzijde-converters genoemd), kan de voedingseenheid
worden geregeld via de invertereenheid. De invertereenheid kan bijvoorbeeld een con-
trolwoord en referenties naar de voedingseenheid sturen, waardoor beide units gestuurd
kunnen worden vanaf de interfaces van één besturingsprogramma.

Bij ACS880 enkelvoudige omvormers, worden de twee besturingseenheden aangesloten
op de fabriek. Bij ACS880 multidrives (omvormersystemen met één voedingseenheid
en meerdere invertereenheden), wordt deze functie doorgaans niet gebruikt.

Communicatie

De communicatie tussen de converters en de omvormer bestaat uit datasets van telkens
drie 16-bit woorden. De invertereenheid stuurt een dataset naar de voedingseenheid,
die de volgende dataset naar de invertereenheid terugstuurt.

De communicatie gebruikt datasets 10 en 11, ge-updated met 2 ms intervallen. Dataset
10 wordt door de invertereenheid naar de voedingseenheid gezonden, terwijl dataset
11 door de voedingseenheid naar de invertereenheid gezonden worden. De inhoud van
de datasets kan vrijelijk geconfigureerd worden, maar dataset 10 bevat doorgaans het
controlwoord, terwijl dataset 11 het statuswoord terugstuurt.

De basiscommunicatie wordt geinitialiseerd door parameter 95.20. Hierdoor zullen
verscheidene parameters zichtbaar worden (zie hieronder).

Als de voedingseenheid regeneratief is (zoals een IGBT-voedingseenheid), is het mogelijk
om er een DC-spannings- en/of blindvermogensreferentie naartoe te sturen vanuit in-
verterparametergroep 94 LSU regeling. Een generatorische voeding stuurt ook actuele
signalen naar de invertereenheid, die zichtbaar zijn in parametergroep 1 Actuele waarden.
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Instellingen en diagnostiek

Parameters: 1.102 Lijn stroom (pagina 142)...1.164 LSU nominaal vermogen, 5.111 Lijn
converter temperatuur...5.121 MCB sluiting teller, 6.36 LSU Statuswoord...6.43 LSU CW
gebr bit 3 selectie, 6.116 LSU omv. statuswoord 1...6.118 LSU startverh. statuswoord,
7.106 LSU loading package naam...7.107 LSU loading package versie, 30.101 LSU limiet-
woord 1...30.149 LSU max vermogen limiet, 31.120 LSU aardfout...31.121 LSU voedings-
fase verlies, 95.20 HW opties woord 1 (pagina 529) en 96.108 LSU stuurkaart boot (pagi-
na 543).

Parametergroepen: 60 DDCS communicatie (pagina 459), 61 D2D en DDCS verzend da-
ta (pagina 476), 62 D2D en DDCS ontvang data (pagina 483) en 94 LSU regeling (pagina 518).

Gebeurtenissen: 7580 INU-LSU comm loss (pagina 584), 7584 LSU charge failed (pagi-
na 584), AF80 INU-LSU comm loss (pagina 604) en AF85 Line side unit warning (pagina 604).

Motorbesturing

Direct torque control (DTC)

De motorbesturing van de ACS880 is gebaseerd op Direct Torque Control (DTC), het
hoogwaardige motorbesturingsplatform van ABB. Het schakelen van de uitgangshalf-
geleiders wordt gestuurd om de vereiste statorflux en het motorkoppel te bereiken.
De referentiewaarde voor de koppelregeling komt van de toerentalregeling, DC-span-
ningsregeling of rechtstreeks van een externe koppelreferentiebron.

Motorbesturing vereist meting van de DC-spanning en twee motorfasestromen. Sta-
torflux wordt berekend door de motorspanning te integreren in de vectorruimte. Mo-
torkoppel wordt berekend als vectorproduct van de statorflux en de motorstroom.
Door het geidentificeerde motormodel te gebruiken, wordt de schatting van de stator-
flux verbeterd. Het actuele motoras-toerental is niet nodig voor de motorbesturing.

Het belangrijkste verschil tussen traditionele regeling en DTC is dat koppelregeling op
hetzelfde tijdniveau werkt als de vermogensschakelaarregeling. Er is geen afzonderlijke
spanning- en frequentiegestuurde PWM modulator; de schakeling van de uitgangstrap
is volledig gebaseerd op de elektromagnetische status van de motor.

De grootste nauwkeurigheid van motorbesturing wordt bereikt door het activeren van
een afzonderlijke motoridentificatierun (ID-run).

Zie ook de sectie Scalaire motorbesturing (pagina 62).

Instellingen en diagnostiek

Parameters: 99.4 Motor besturing modus (pagina 553) en 99.13 ID-run verzocht (pagi-
na 556).
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Referentieramps

Acceleratie- en deceleratieaanlooptijden kunnen afzonderlijk worden ingesteld voor
toerental, frequentie en koppelreferentie.

Met een toerentalreferentie of frequentiereferentie worden de ramps gedefinieerd als
de tijd die de omvormer nodig heeft om te versnellen of te vertragen tussen toerental
of frequentie nul en de waarde gedefinieerd door parameter 46.1 of 46.2. De gebruiker
kan schakelen tussen twee vooraf ingestelde rampsets door middel van een binaire
bron zoals een digitale ingang. Bij toerentalreferentie kan ook de vorm van de ramp
geregeld worden.

Bij een koppelreferentie worden de ramps gedefinieerd als de tijd die de referentie
nodig heeft om te veranderen tussen nul en het nominale motorkoppel (parameter
1.30).

Speciale acceleratie-/deceleratieramps

De versnellings-/vertragingstijden voor de joggingfunctie kunnen afzonderlijk worden
gedefinieerd; zie sectie Jogging (pagina 60).

De veranderingssnelheid van de motorpotentiometerfunctie (pagina 73) is instelbaar.
Dezelfde snelheid is van toepassing in beide richtingen.

Er kan een deceleratieramp gedefinieerd worden voor noodstop ("Off3" modus).

Instellingen en diagnostiek
Parameters:

. Toerentalreferentieramping: 23.11 Hellingset selectie...23.19 Dec vorm tijd 2 en 46.1
Toerentalschaling (pagina 419).

«  Koppelreferentieramping: 1.30 Nominaal koppel schaling (pagina 140), 26.18 Koppel
opg. hellingtijd (pagina 307) en 26.19 Koppel neerg. hellingtijd (pagina 307).

- Frequentiereferentieramping: 28.71 Freq hellingset selectie...28.75 Freq decelera-
tietijd 2 en 46.2 Frequentie schaling (pagina 419).

- Jogging: 23.20 Acc tijd jogging (pagina 283) en 23.21 Dec tijd jogging (pagina 283).
-« Motorpotentiometer: 22.75 Motor pot meter hellingtijd (pagina 278).
«  Noodstop ("Off3" modus): 23.23 Noodstop tijd (pagina 283).
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Constante toerentallen/frequenties

Constante toerentallen en frequenties zijn vooraf gedefinieerde referenties die snel
geactiveerd kunnen worden, bijvoorbeeld via digitale ingangen. Het is mogelijk om
maximaal 7 constante toerentallen te definiéren voor toerentalregeling en 7 constante
frequenties voor frequentieregeling.

WAARSCHUWING!
Constante snelheden en frequenties overschrijven de normale referentie, ongeacht
waar de referentie vandaan komt.

De functie voor constante snelheden/frequenties werkt op een tijdniveau van 2 ms.

Instellingen en diagnostiek

Parametergroepen: 22 Toerentalref selectie (pagina 271) en 28 Frequentie referentie
keten (pagina 314).

Kritieke toerentallen/frequenties

Er kunnen kritieke-toerentallen (soms "skip toerentallen" genoemd) vooraf gedefinieerd
worden voor toepassingen waarbij het noodzakelijk is om bepaalde motortoerentallen
of toerentalbanden te vermijden vanwege bijvoorbeeld mechanische resonantieproble-
men.

De kritieke toerentallen functie voorkomt dat de referentie voor langere tijd binnen een
kritieke band blijft. Wanneer een veranderende referentie (22.87) een kritiek bereik
binnengaat, bevriest de uitgang van de functie (22.1) totdat de referentie het bereik
verlaat. Elke directe wijziging in de uitgang wordt afgevlakt door de rampfunctie ver-
derop in de referentieketen.

De functie is ook beschikbaar voor scalair motorbesturing met een frequentiereferentie.
De invoer van de functie wordt weergegeven door parameter 28.96 Frequentieref act
7, de uitvoer door parameter 28.97 Frequentieref onbegrensd.

Voorbeeld

Een ventilator gaat trillen in het gebied van 540 tot 690 tpm en 1380 tot 1560 tpm. Om
de omvormer deze toerentalbereiken te laten overslaan,

- de functie voor kritieke toerentallen inschakelen door bit O van parameter 22.51 in
te schakelen, en

- stel de kritieke toerentalbereiken in zoals in onderstaande afbeelding.
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22.01 (tpm)
(uitvoer van functie)
1 2
560 <
AN
1380 7
Va
690 <
AN
540 v
1 2 3 4 22.87 (tpm)

(invoer van functie)

jury

Parameter 22.52 = 540 tpm

2 | Parameter 22.53 = 690 tpm
3 | Parameter 22.54 = 1380 tpm
4

Parameter 22.55 = 1560 tpm

Instellingen en diagnostiek
Parameters:

«  Kritieke toerentallen: 22.51 Kritische toeren functie..22.57 Kritisch toerental 3
hoog (pagina 277)

«  Kritieke frequenties: 28.51 Kritische frequentie functie...28.57 Kritische frequentie
3 hoog.

Toerentalregeling autotune

De toerentalregeling van de omvormer kan automatisch worden aangepast met de
autotune-functie. Autotuning is gebaseerd op een schatting van de mechanische tijd-
constante (traagheid) van de motor en machine.

De autotune-routine laat de motor een reeks versnellings-/vertragingscycli doorlopen,
waarvan het aantal kan worden ingesteld met parameter 25.40. Hogere waarden zullen
nauwkeuriger resultaten opleveren, vooral wanneer het verschil tussen begin- en
maximum toerental klein is.

Het maximumkoppel dat tijdens autotuning wordt gebruikt, is het initiéle koppel (d.w.z.
het koppel wanneer de routine wordt geactiveerd) plus 25.38, tenzij dit wordt beperkt
door de maximum koppellimiet (parametergroep 30 Limieten) of het nominale motor-
koppel (parametergroep 99 Motorgegevens). Het berekende maximumtoerental tijdens
de routineis het begintoerental (d.w.z. het toerental wanneer de routine wordt geacti-
veerd) + 25.39, tenzij deze wordt beperkt door parameter 30.12 of 99.9.

Onderstaand diagram toont het gedrag van toerental en koppel tijdens de autotune
routine. In dit voorbeeld is 25.40 ingesteld op 2.
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Initieel koppel +
[25.38]

Initieel koppel

Initieel toerental +
[25.39]

Begintoerental

Opmerking:

Als de omvormer het benodigde remvermogen tijdens de routine niet kan leveren,
zullen de resultaten alleen op de acceleratiefasen gebaseerd worden, en zullen deze
niet zo nauwkeurig zijn als bij volledig remvermogen.

De motor zal aan het einde van elke acceleratiefase het berekende maximum toe-
rental licht overschrijden.

Voordat u de autotune routine activeert

Noodzakelijke voorwaarden voor het uitvoeren van de autotune-routine zijn:

De motor identificatie run (ID-run) is met succes voltooid
Toerental- en koppellimieten (parametergroep 30 Limieten) zijn ingesteld

De toerentalfeedback is gemonitord voor geluid, trillingen en andere verstoringen

veroorzaakt door de mechanica van het systeem, en

- toerentalfeedbackfiltering (parametergroep 90 Terugkop selectie)

- toerentalfoutfiltering (parametergroep 24 Bepalen toerentalref) en

« nultoerental (parameters 21.6 en 21.7) zijn ingesteld om deze storingen te eli-
mineren.

De omvormer is gestart en loopt in toerentalregelingmodus.
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Nadat aan deze voorwaarden is voldaan, kan autotuning worden geactiveerd door pa-
rameter 25.33 (of de signaalbron die erdoor wordt geselecteerd).

Autotune modi

Autotuning kan op drie verschillende manieren worden uitgevoerd, afhankelijk van de
instelling van parameter 25.34. De selecties Vloeiend, Normaal enStrak definiéren hoe
de koppelreferentie van de omvormer moet reageren op een toerentalreferentiestap
na tuning. De selectie Vloeiend zal een trage maar robuuste respons opleveren; Strak
zal een snelle respons opleveren maar mogelijk te hoge versterkingswaarden voor
sommige toepassingen. De onderstaande afbeelding toont de toerenrespons bij een
toerentalreferentiestap (doorgaans 1...20%).

[n/n\] %

Ondergecompenseerd
Normaal afgeregeld (autotuning)

Normaal afgeregeld (handmatig). Betere dynamische prestaties dan bij B

O n wm >r

Overgecompenseerde toerentalregeling

Autotune resultaten

Aan het einde van een succesvolle autotune-routine, worden de resultaten ervan auto-
matisch overgebracht naar de parameters

. 25.2 (proportionele versterking van de toerentalregeling)
«  25.3 (integratietijd van het toerentalregeling)
«  25.37 (mechanische tijdconstante van de motor en machine).

Hetis echter nog steeds mogelijk om de versterking, integratietijd en differentiatietijd
van de regelaar handmatig aan te passen.
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Hieronder wordt een vereenvoudigd blokschema van de toerentalregeling weergegeven.
De uitgang van de regeling is de referentie voor de koppelregeling.

Differentiéle
acceleratie-
compensatie

Proportioneel, +
Foutwaarde integraal ) Koppelrefer:
| +

Differentieel

Actueel
toerental

Waarschuwingsindicaties

Er wordt een waarschuwingsbericht AF90 gegenereerd als de autotune-routine niet
succesvol wordt voltooid.

Zie het hoofdstuk Foutopsporing voor meer informatie.

Instellingen en diagnostiek

Parameters: 25.33 TT controller autotune (pagina 302)...25.40 Autotune herh. tijden (pa-
gina 303).

Gebeurtenissen: AF90 Speed controller autotuning (pagina 604).

Oscillatiedemping

De oscillatiedemping kan gebruikt worden om oscillaties, veroorzaakt door mechanische
delen of een oscillerende DC-spanning, te neutraliseren. De ingang - een signaal dat de
oscillatie weergeeft - wordt geselecteerd door parameter 26.53. De oscillatiedempings-
functie geeft een sinus (26.58) die kan worden gesommeerd met de koppelreferentie
met een geschikte versterking (26.57) en faseverschuiving (26.56).

Het oscillatie-demping algoritme kan geactiveerd worden zonder de uitgang op de re-
ferentieketen aan te sluiten, waardoor het mogelijk is om de ingang en uitgang van de
functie te vergelijken en verdere aanpassingen te doen, vdéérdat het resultaat toegepast
wordt.
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Afstelprocedure voor oscillatie-demping

Selecteer de ingang met 26.53
Activeer het algoritme met 26.51
Zet 26.570p O

v

Bereken de oscillatiefrequentie uit het signaal (gebruik het

hulpprogramma Drive Composer pc-tool) en stel 26.55in
Set 26.56"

Verhoog26.57 geleidelijk zodat het algoritme begint te werken

Oscillatieamplitude neemt EV\ Oscillatieamplitude neemt toe

Verhoog26.57 en pas 26.56 aan indien nodig Probeer andere waarden voor 26.56

v

Verhoog26.57 om de oscillatie volledig te
onderdrukken

DAls de fasering van een DC-oscillatie niet door meting bepaald kan worden, is de
waarde O graden meestal een geschikte beginwaarde.

Opmerking: Wijziging van de tijdconstante van het laagdoorlaatfilter van de toerental-
fout of de integratietijd van de toerentalregeling kan gevolgen hebben voor de tuning
van het oscillatie-demping algoritme. Het is aanbevolen om eerst de toerentalregeling
af te stemmen, voor het oscillatie-demping algoritme. (De versterking van de toeren-
talregeling kan aangepast worden na de tuning van dit algoritme.)
Instellingen en diagnostiek
Parameters: 26.51 Oscillatie demping (pagina 310)...26.58 Oscillatie demping uitgang (pa-
gina 312).

Resonantie frequentie eliminatie

Het besturingsprogramma bevat een notchpfilter functie voor het verwijderen van de
resonantiefrequenties uit het toerentalfout-signaal.

Instellingen en diagnostiek

Parameters: 24.13 RFE toerenfilter (pagina 288)...24.17 Demping van pool (pagina 290).
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Rush-regeling

Bij koppelregeling kan de motor mogelijk gaan pieken als de belasting plotseling verloren
zou gaan. Het besturingsprogramma heeft een rush-besturingsfunctie die de koppel-
referentie verlaagt als het motortoerental (90.1) boven parameter 30.11 of 30.12komt.

Motortoerental
Overtoeren uitschakelniveau
31.30
30.12 /\
1 1
| |
| |
0 } } Tijd
D ——t
Piekregeling actief
30.11
31.30
Overtoeren uitschakelniveau

De functie is gebaseerd op een PI-regelaar. De proportionele versterking en integratietijd
kan gedefinieerd worden via parameters. Wanneer deze op nul ingesteld worden, wordt
de piekregeling uitgeschakeld.

Instellingen en diagnostiek

Parametergroepen: 30 Limieten (pagina 329), 31 Fout functies (pagina 340) en 90 Terugkop
selectie (pagina 493).

Parameters: 26.81 Versterking piekregeling (pagina 313) en 26.82 Integratietijd piekre-
geling (pagina 313).
Encoder-ondersteuning

Het programma ondersteunt twee single-turn of multiturn encoders (of resolvers). De
volgende optionele interfacemodules zijn beschikbaar:

«  TTL-encoderinterface FEN-O1: twee TTL-ingangen, TTL-uitgang (voor encoderemu-
latie en echo) en twee digitale ingangen

«  Absolute encoderinterface FEN-11: absolute encoderingang, TTL-ingang, TTL-uitgang
(voor encoderemulatie en echo) en twee digitale ingangen
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« Resolverinterface FEN-21: resolveringang, TTL-ingang, TTL-uitgang (voor encoder-
emulatie en echo) en twee digitale ingangen

«  HTL-encoderinterface FEN-31: HTL encoder input, TTL uitgang (voor encoder
emulatie en echo) en twee digitale ingangen

«  HTL/TTL-encoderinterface FSE-31 (voor gebruik met een FSO-xx veiligheidsfunctie-
module): Twee HTL/TTL encoder-ingangen (één HTL-ingang ondersteund ten tijde
van publicatie).

De interfacemodule kan geinstalleerd worden op één van de optieslots op de omvor-
merbesturingseenheid. De module (behalve de FSE-31) kan ook geinstalleerd worden
op een FEA-03 uitbreidingsadapter.

Encoder echo en emulatie

Zowel encoder-echo als encoder-emulatie worden ondersteund door de bovenvermelde
FEN-xx interfaces.

Encoder echo is beschikbaar bij TTL, TTL+ en HTL encoders. Het signaal ontvangen van
de encoder wordt ongewijzigd naar de TTL uitgang doorgegeven. Hierdoor wordt het
mogelijk om één encoder op meerdere omvormers aan te sluiten.

Encoder emulatie geeft ook het encoder signaal aan de uitgang door, maar het signaal
is ofwel geschaald, of positiedata zijn geconverteerd naar pulsen. Emulatie kan gebruikt
worden wanneer absolute encoder of resolver positie geconverteerd moet worden naar
TTL pulsen, of wanneer het signaal geconverteerd moet worden naar een ander puls-
nummer dan het origineel.

Feedback over belasting en motor

Er kunnen drie verschillende bronnen gebruikt worden als toerental- en positie-feedback:
encoder 1, encoder 2, of schatting van motorpositie. Elk van deze kan gebruikt worden
voor belastingpositie-berekening of motorbesturing. De belastingpositie-berekening
maakt het bijvoorbeeld mogelijk om de positie van een transportband te bepalen of
de hoogte van de belasting aan een kraan. De feedbackbronnen worden geselecteerd
met de parameters 90.41 en 90.51.

Voor gedetailleerde parameterverbindingen van de motor- en belastingfeedbackfuncties,
zie de blokschema's op pagina's 661 en 662. Zie hoofdstuk Positieteller (pagina 55)voor
meer informatie over het berekenen van de belastingpositie.

Alle mechanische overbrengingsverhoudingen tussen de componenten (motor, motor-
encoder, belasting, belasting-encoder) worden gespecificeerd met de overbrengings-
parameters in onderstaand schema.
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Schaling belasting- motor naar Schaling motor-
encoder naar belasting belasting encoder naar motor
N ¥ \ ¥

90.53 90.61  90.43
] o ]

X X X X
@:\ /9 Belasting [== == :@
Y Y Y Y

Last-encoder Motor
L 90.62 90.44—, encoder
90.54

Elke overbrengingsverhouding tussen de belasting-encoder en de belasting wordt ge-
definieerd door 90.53 en 90.54. Op dezelfde manier wordt elke overbrengingsverhouding
tussen de motorencoder en de motor gedefinieerd door 90.43 en 90.44. Als de interne
geschatte positie wordt gekozen als belastingfeedback, kan de overbrengingsverhou-
ding tussen de motor en de belasting worden gedefinieerd door 90.61 en 90.62. Stan-
daard zijn alle bovengenoemde verhoudingen 1:1. De verhoudingen kunnen alleen worden
gewijzigd als de omvormer is gestopt; nieuwe instellingen moeten worden gevalideerd
door 91.10.

Positieteller

Het besturingsprogramma bevat een positieteller-functie die gebruikt kan worden om
de positie van de belasting aan te geven. De uitgang van de tellerfunctie, parameter
90.7, geeft het geschaalde aantal omwentelingen aan dat is afgelezen van de geselec-
teerde bron (zie sectie Feedback over belasting en motor (pagina 54)).

De relatie tussen omwentelingen van de motoras en de translatorische beweging van
de belasting (in een gegeven afstandseenheid) wordt bepaald door de parameters
90.63 en 90.64. Deze overbrengingsfunctie kan gewijzigd worden zonder dat parameter
verversen of positieteller reinitialisatie nodig is — echter, de telleruitgang wordt alleen
ge-updatet nadat nieuwe positie-ingangsdata ontvangen is.

Voor gedetailleerde parameterverbindingen van de belastingfeedbackfunctie, zie het
blokschema op pagina 662.
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(Naderingsschakelaar) Bron ingesteld op 90.67 1 0 _I_l_I_LI_I I_I

(Initialisatieblokkering) Bron ingesteld door 90.68 1 0 |

I — [
9035 1
bit 4, Positie counter init ready 0

90.35 1 I I I
bit 5, Positie counter re-init disabled 0 l_l

(Verzoek om opnieuw in te stellen), bron ingesteld door
90.690

|

I

Fout omvormer 1 _I |
° 1

+2147483647

90.07

|
|
|
0 ‘
(beginwaarde) Bron ingesteld door 90.59 ’—A _ M

( /, 90.58 v

-2147483648 — — — — — — — — — — — — - X

De positieteller wordt geinitialiseerd door een bekende fysieke positie van de belasting
in te stellen in het besturingsprogramma. De beginpositie (bijvoorbeeld de start/nul-
positie of de afstand ervan) kan handmatig worden ingevoerd in een parameter (90.58)
of worden overgenomen uit een andere parameter. Deze positie wordt ingesteld als
de waarde van de positieteller (90.7) wanneer de door 90.67geselecteerde bron, zoals
een naderingsschakelaar aangesloten op een digitale ingang, wordt geactiveerd. Een
succesvolle initialisatie wordt aangegeven door bit 4 van 90.35.

Elke volgende initialisatie van de teller moet eerst worden ingeschakeld door 90.69.
Om een tijdvenster voor initialisaties te definiéren, kan 90.68 worden gebruikt om het
signaal van de naderingsschakelaar te blokkeren. Ook een actieve fout in de omvormer
zal de teller-initialisatie voorkomen.

Beheren encoder-fout

Wanneer een encoder wordt gebruikt voor feedback van de belasting, wordt de actie
die wordt ondernomen in het geval van een encoderfout gespecificeerd in 90.55. Als
de parameter is ingesteld op Waarschuwing, wordt de berekening voortgezet op basis
van de geschatte motorpositie. Als de encoder-fout hersteld is, zal de berekening
vloeiend terugkeren naar encoder-feedback. De belastingpositiesignalen (90.4, 90.5
en 90.7) worden voortdurend bijgewerkt, maar bit 6 van 90.35 wordt ingesteld om
mogelijk onnauwkeurige positiegegevens aan te geven. Bovendien wordt bit 4 van
90.35 bij de volgende stop gewist als aanbeveling om de positieteller opnieuw te initi-
aliseren.

Parameter 90.60 definieert of de positieberekening wordt hervat vanaf de vorige
waarde na een encoderfout of een herstart van de besturingseenheid. Bit 4 van 90.35
wordt standaard gewist na een fout, wat aangeeft dat herinitialisatie nodig is. Als 90.60
is ingesteld op Ga door vanaf vorige waarde, blijven de positiewaarden behouden na
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een fout of reboot; bit 6 van 90.35 wordt echter ingesteld om aan te geven dat er een
fout is opgetreden.

Opmerking: Bij een multiturn absolute encoder wordt bit 6 van 90.35 bij de volgende
stop van de omvormer gewist als de encoder de fout heeft hersteld; bit 4 wordt niet
gewist. De status van de positieteller blijft behouden gedurende een herstart van de
besturing, waarna de positieberekening wordt hervat vanaf de absolute positie die
door de encoder wordt gegeven, rekening houdend met de in 90.58o0pgegeven begin-
positie.

WAARSCHUWING!

Als de omvormer zich in de stopstatus bevindt wanneer er een encoderfout op-
treedt of als de omvormer geen stroom krijgt, worden de parameters 90.4, 90.5,
90.7 en 90.35 niet bijgewerkt omdat er geen beweging van de belasting kan
worden gedetecteerd. Wanneer u eerdere positiewaarden gebruikt (90.60 is in-
gesteld op Ga door vanaf vorige waarde), moet u er rekening mee houden dat de
positiegegevens onbetrouwbaar zijn als de belasting kan bewegen.

Lezen/schrijven van positieteller-waarden via veldbus

De parameters van de positietellerfunctie, zoals 90.7 en 90.58, zijn in de volgende for-
maten toegankelijk vanuit een bovenliggend besturingssysteem:

- 16-bits integer (als 16 bits voldoende zijn voor de applicatie)
. 32-bits integer (is toegankelijk als twee opeenvolgende 16-bits woorden).

Om bijvoorbeeld parameter 90.7 via de veldbus te lezen, stelt u de selectieparameter
van de gewenste dataset (in groep 52) in op Other - 90.7en selecteert u het formaat.
Als u een 32-bits format selecteert, wordt het daaropvolgende datawoord ook automa-
tisch gereserveerd.

Configuratie van HTL-encoder-motorfeedback

1. Geef het type encoderinterfacemodule op (parameter 91.11 = FEN-31) en de slot
waarin de module is geinstalleerd (91.12).

2. Geef het type encoder op (92.1 = HTL). De lijst met parameters zal opnieuw vanaf
de omvormer gelezen worden nadat de waarde gewijzigd is.

Geef de interfacemodule op waarop de encoder is aangesloten (92.2 = Module 1).
4. Stel het aantal pulsen in volgens het typeplaatje van de encoder (92.10).

5. Alsdeencoder met een ander toerental draait dan de motor (d.w.z. niet rechtstreeks
op de motoras is gemonteerd), voer dan de overbrengingsverhouding in bij 90.43
en 90.44.

6. Stel parameter 91.10 in op Ververs om de nieuwe parameterinstellingen toe te
passen. De parameter wordt automatisch teruggezet naar Gereed.

7. Controleer of 91.2 het juiste type interfacemodule (FEN-31) weergeeft. Controleer
ook de status van de module; beide leds dienen groen te branden.
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8. Start de motor met een referentie van bijv. 400 tpm.

9. Vergelijk het geschatte toerental (1.2) met het gemeten toerental (1.4). Als de
waarden hetzelfde zijn, stel dan de encoder in als feedbackbron (90.41 = Encoder
1).

10. Specificeer de actie die wordt ondernomen als het feedbacksignaal wegvalt (90.45).

Voorbeeld 1: Dezelfde encoder gebruiken voor belasting en motor feedback

De omvormer regelt een motor die gebruikt wordt voor het hijsen van een last met een
kraan. Een encoder bevestigd aan de motoras wordt als feedback gebruikt voor motor-
sturing. Dezelfde encoder wordt ook gebruikt voor het berekenen van de hoogte van
de belasting in de gewenste eenheid. Er bestaat een verhouding tussen de motoras en
de kabeltrommel. De encoder wordt geconfigureerd als Encoder 1 zoals hierboven ge-
toondin Configuratie van HTL-encoder-motorfeedback. Bovendien worden de volgende
instellingen gedaan:

« 9043=1

« 9044=1
(Geen overbrenging nodig omdat de encoder rechtstreeks op de motoras gemon-
teerdis.)

« 90.51=Encoder1
« 9053=1
« 90.54=50
De kabeltrommel maakt een omwenteling per 50 omwentelingen van de motoras.
« 9061=1

.« 9062=1
(Deze parameters hoeven niet gewijzigd te worden omdat positie-schatting niet
gebruikt wordt voor feedback.)

« 9063=7

- 90.64=10

De belasting beweegt 70 centimeter, dat wil zeggen. 7/10 van een meter, per enkele
omwenteling van de kabeltrommel.

De belastinghoogte in meters kan worden afgelezen van 90.7, terwijl 90.3 het rotatie-
toerental van de kabeltrommel weergeeft.

Voorbeeld 2: Twee encoders gebruiken

Eén encoder (encoder 1) wordt gebruikt voor motor feedback. De encoder is verbonden
met de motoras via een overbrenging. Een andere encoder (encoder 2) meet het lijntoe-
rental elders in de machine. Elke encoder wordt geconfigureerd zoals weergegeven in
Configuratie van HTL-encoder-motorfeedback hierboven. Bovendien worden de volgende
instellingen gedaan:

« 90.41=Encoder1l
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- 9043=1

« 9044=3
De encoder maakt drie omwentelingen per enkele omwenteling van de motoras.

« 90.51=Encoder?2

Het lijntoerental gemeten door encoder 2 kan worden afgelezen vanaf 90.3. Deze
waarde wordt gegeven in omwentelingen per minuut, die kunnen worden omgezet in
een andere eenheid met behulp van 90.53 en 90.54. Merk op dat de constante aanvoer-
versnelling niet kan worden gebruikt in deze conversie omdat deze geen invlioed heeft
op 90.3.

Voorbeeld 3: ACS 600 / ACS800 compatibiliteit

Bij ACS 600 en ACS800 omvormers, worden zowel de stijgende als de dalende flanken
van encoderkanalen A en B doorgaans geteld, om de best mogelijke nauwkeurigheid
te bereiken. Zo is het ontvangen aantal pulsen per omwenteling gelijk aan vier keer het
nominale pulsaantal van de encoder.

In dit voorbeeld is een HTL-type 2048-pulsencoder rechtstreeks op de motoras gemon-
teerd. De gewenste beginpositie die correspondeert met de naderingsschakelaar is
66770.

In de ACS880 zijn de volgende instellingen gedaan:
«  921=HTL

« 922=Modulel

« 92.10=2048

« 92.13 = Vrijgeven

+ 90.51=Encoder1

. 90.63 =8192 (ie. 4 x waarde van 92.10, omdat het ontvangen aantal pulsen 4 keer
nominaal is. Zie ook parameter 92.12)

- Degewenste parameter "data out" is ingesteld op Other - 90.58 (32-bits formaat).
Alleen het hoge woord moet gespecificeerd worden - het daaropvolgende data-
woord is automatisch gereserveerd voor het lage woord.

. De gewenste bronnen (zoals digitale ingangen of user bits van het controlwoord)
worden geselecteerd in 90.67 en 90.69.

Voer in de PLC, als de beginwaarde ingesteld is in 32-bits format met gebruik van lage
en hoge woorden (corresponderend met ACS800 parameters POS COUNT INIT LO en
POS COUNT INIT HI), de waarde 66770 als volgt in deze woorden in:

- Bijv. PROFIBUS:
- FBA data uit x = POS COUNT INIT HI = 1 (omdat bit 16 gelijk is aan 65536)
. FBA data uit (x + 1) = POS COUNT INIT LO = 1234.

- ABB Automation die DDCS communicatie gebruikt, bijv.:
« Dataset12.1 = POS COUNT INIT HI
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- Dataset12.2=POS COUNT INIT LO

Om de configuratie van de PLC te testen, initialiseert u de positieteller met de encoder
aangesloten. De initiéle waarde die door de PLC wordt verzonden, moet onmiddellijk
worden weerspiegeld door 90.7 in de omvormer. Dezelfde waarde dient dan in de PLC
te verschijnen nadat deze vanaf de omvormer gelezen is.

Instellingen en diagnostiek

Parametergroepen 90 Terugkop selectie (pagina 493), 91 Instellingen encoder modu-
le (pagina 504), 92 Encoder 1 configuratie (pagina 508) en 93 Encoder 2 configuratie (pa-
gina 515).

Jogging

De joggingfunctie maakt het mogelijk om via een momentschakelaar de motor kort te
laten draaien. De joggingfunctie wordt doorgaans gebruikt tijdens onderhoud of inbe-
drijfstelling om de machine lokaal te besturen.

Er zijn twee joggingfuncties (1 en 2) beschikbaar, elk met zijn eigen activeringbronnen
en referenties. De signaalbronnen worden geselecteerd met de parameters 20.26 en
20.27. Als joggenis geactiveerd, start de omvormer en accelereert naar het gedefinieerde
joggingtoerental (22.42 of 22.43) langs de gedefinieerde joggingsacceleratie-ramp
(23.20). Na het uitschakelen van het activeringssignaal vertraagt de omvormer tot stil-
stand langs de gedefinieerde jogging deceleratieramp (23.21).

De afbeelding en tabel hieronder geven een voorbeeld van hoe de omvormer werkt tij-
dens jogging. In het voorbeeld wordt de rampstop-modus gebruikt (zie parameter
21.3).

» Jogcmd = Toestand van bron ingesteld door parameter 20.26 of 20.27
- Jog enable = Status van bron ingesteld door parameter 20.25

« Start cmd = status van het startcommando van de omvormer.

L } I [ | [ (.
Jog cmd | | [ | L I | L1
Jog I ol ! [ L
inschakelen | I| | | | | || Il | |
o BT I

|

|
|
Startcmd |
!
|
|

12 34 56 78 9 10 11 12 13 1415 16 17 18 19 t
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Fase |Jogcmd Jogin-| Start Beschrijving

scha- | cmd
kelen

1-2 1 1 0 Omvormer accelereert naar jogging-toerental langs de acce-
leratieramp van de joggingfunctie.

2-3 1 1 Omvormer volgt de jogreferentie.

3-4 0 1 0 Omvormer decelereert naar nul toeren langs de deceleratie-
ramp van de joggingfunctie.

4-5 0 1 Omvormer gestopt.

5-6 1 1 0 Omvormer accelereert naar jogging-toerental langs de acce-
leratieramp van de joggingfunctie.

6-7 1 1 Omvormer volgt de jogreferentie.

7-8 0 1 0 Omvormer decelereert naar nul toeren langs de deceleratie-
ramp van de joggingfunctie.

8-9 0 1-0 0 Omvormer gestopt. Zo lang het jog-inschakelsignaal aan is,
worden startcommando * s genegeerd. Nadat jog-inschakelen
uitgeschakeld wordt, is een nieuw startcommando vereist.

9-10 X 0 1 De omvormer accelereert naar het toerentalreferentie langs
de geselecteerde acceleratieramp (parameters 23.11...23.19
).

10-11 X 0 1 Omvormer volgt de toerentalreferentie.

11-12 X 0 0 De omvormer wordt langs de geselecteerde deceleratieramp
afgeremd tot toerental nul (parameters 23.11...23.19).

12-13 X 0 0 Omvormer gestopt.

13-14 X 0 1 De omvormer accelereert naar het toerentalreferentie langs
de geselecteerde acceleratieramp (parameters 23.11...23.19
).

14-15 X 0-1 1 Omvormer volgt de toerentalreferentie. Zo lang het start-
commando aanis, wordt het jog-inschakelsignaal genegeerd.
Als het jog-inschakelsignaal aan is wanneer het startcom-
mando uitgeschakeld wordt, wordt jogging onmiddellijk
ingeschakeld.

15-16 0-1 1 0 Startcommando wordt uitgeschakeld. De omvormer begint
te vertragen langs de geselecteerde deceleratieramp (para-
meters 23.11...23.19).

Wanneer het jogcommando ingeschakeld wordt, neemt de
decelererende omvormer de deceleratieramp van de jogging-
functie aan.

16-17 1 1 Omvormer volgt de jogreferentie.

17-18 0 1-0 0 Omvormer decelereert langs de deceleratieramp van de
joggingfunctie.

18-19 0 0 0 De omvormer decelereert naar toerental nul langs de gese-

lecteerde deceleratieramp (parameters 23.11
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Zie ook het blokschema op pagina 660.

De joggingfunctie werkt binnen 2 ms.

Opmerking:

Jogging is niet beschikbaar wanneer de omvormer onder lokale besturing staat.

Jogging kan niet ingeschakeld worden wanneer het startcommando van de omvor-
mer aan is, of de omvormer startte wanneer jogging ingeschakeld is. Het starten
van de omvormer nadat jog-inschakelen uitgeschakeld is, vereist een nieuw start-
commando.

WAARSCHUWING!

Als jogging ingeschakeld en geactiveerd wordt terwijl het startcommando
aan is, zal jogging geactiveerd worden zo gauw als het startcommando uit-
geschakeld wordt.

Als beide joggingfuncties geactiveerd zijn, heeft de functie die het eerst geactiveerd
werd prioriteit.

Jogging gebruikt de toerentalregelingmodus.

De ramptijden (parameters 23.16...23.19) zijn niet van toepassing op de versnellings-
/deceleratieramps.

De inching-functies die via de veldbus worden geactiveerd (zie parameter 6.1, bit
8...9) gebruiken de referenties en ramptijden die zijn gedefinieerd voor joggen,
maar hebben het jog-inschakelsignaal niet nodig.

Instellingen en diagnostiek

Parameters: 20.25 Joggen inschakelen (pagina 258), 20.26 Jogging 1 startbron (pagina 258),
20.27 Jogging 2 startbron (pagina 259), 22.42 Jogging 1 ref (pagina 276), 22.43 Jogging
2 ref (pagina 276), 23.20 Acc tijd jogging (pagina 283) en 23.21 Dec tijd jogging (pagina 283).

Scalaire motorbesturing

Het is mogelijk om scalairbesturing in plaats van DTC (Direct Torque Control) als mo-
torbesturing te kiezen. In de scalaire besturingsmodus wordt de omvormer geregeld
met een toerental of frequentie referentie. De uitstekende prestatie van DTC wordt
echter niet bereikt in scalairbesturing.

Het verdient aanbeveling om scalair-motorbesturing te activeren

als de nominale motorstroom minder is dan 1/6 van de nominale uitgangsstroom
van de omvormer

als de omvormer zonder aangesloten motor wordt gebruikt (bijvoorbeeld voor
testdoeleinden)

als een middenspanningsmotor via een step-up transformator op de omvormer is
aangesloten, of
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+  bij omvormers met meerdere aangesloten motoren, als
- de belasting niet gelijk verdeeld is tussen de motoren,
- de motoren van verschillende groottes zijn, of
. de motoren gewijzigd zullen worden na motoridentificatie (ID-run)

Bij scalairbesturing zijn sommige standaardfuncties niet beschikbaar.

Zie ook de sectie Bedrijfsmodi van de omvormer (pagina 26).

IR-compensatie voor scalairbesturing

IR-compensatie (ook bekend als spanningsboost) is alleen beschikbaar bij gebruik van
scalaire motorbesturing. Bij actieve IR-compensatie geeft de omvormer een extra
spanningsboost aan de motor bijlage toeren. IR-compensatie is nuttig in toepassingen
die een hoog losbreekkoppel vereisen. Bij step-up applicaties kan er geen spanning
door de transformator gevoerd worden bij 0 Hz, daarom is er een extra grenspunt be-
schikbaar voor het definiéren van de compensatie dichtbij frequentie nul.

Bij Direct Torque Control (DTC) is geen IR-compensatie mogelijk of noodzakelijk, aan-
gezien het automatisch toegepast wordt.

Motorspanning

A IR compensatie

Geen
compensatie

P fHz)

Instellingen en diagnostiek

Parameters: 19.20 Eenheid scal. besturingsref (pagina 248), 97.12 IR comp step-up fre-
quentie (pagina 547), 97.13 IR compensatie (pagina 548) en 99.4 Motor besturing mo-
dus (pagina 553).

Parametergroep: 28 Frequentie referentie keten (pagina 314).

Autophasing

Autophasing is een automatische meetroutine om de hoekpositie te bepalen van de
magnetische flux van een synchrone permanente-magneetmotor of de magnetische
as van een synchrone reluctantiemotor. De motorbesturing vereist de absolute positie
van de rotorflux om het motorkoppel nauwkeurig te sturen.

Sensors zoals absolute pulsencoders en resolvers geven altijd de rotorpositie aan, nadat
de offset tussen de nulhoek van de rotor en die van de sensor vastgesteld is. Anderzijds
bepaalt een standaard pulsencoder de rotorpositie wanneer deze draait, maar de be-
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ginpositie is onbekend. Een pulsencoder kan echter gebruikt worden als absolute pul-
sencoder als deze voorzien is van Hall-sensors, zij het met een grove nauwkeurigheid

van de beginpositie. Hall-sensors genereren zogenaamde commutatie-pulsen die zes
keer per omwenteling van status veranderen, zodat alleen bekend is binnen welke 60°
sector van een volledige omwenteling de beginpositie is.

Veel encoders geven één keer per rotatie een nul-puls (ook Z-puls genoemd). De positie
van de nul-puls staat vast. Als deze positie bekend is ten opzichte van de nul-puls die
gebruikt wordt door motorbesturing, dan is de rotorpositie ten tijde van de nul-puls
ook bekend.

Het gebruik van de nul-puls verbeterd de robuustheid van de rotorpositie-meting. De
rotorpositie moet tijdens het starten bepaald worden omdat de beginwaarde die door
de encoder gegeven wordt, nul is. De autophasing-routine bepaalt de positie, maar er
is eenrisico op enige positie-fout. Als de nul-puls positie van tevoren bekend is, kan de
positie die door autophasing gevonden is, gecorrigeerd worden zo gauw de nul-puls
voor de eerste keer na het starten gedetecteerd wordt.

N

Rotor e

Absolute pulsencoder/resolver

\4
s

De autophasing-routine wordt in de volgende gevallen uitgevoerd met synchrone per-
manente-magneetmotoren en synchrone reluctantiemotoren:

1. Eenmalige meting van het verschil in positie van rotor en pulsencoder wanneer een
absolute pulsencoder, een resolver, of een pulsencoder met commutatie-signalen
wordt gebruikt

2. Bij elke inschakeling van de voeding wanneer een incrementele pulsencoder wordt
gebruikt

3. Bij open-loop motorbesturing, herhaaldelijke meting van de rotorpositie bij elke
start

4. Wanneer de positie van de nul-puls gemeten moet worden véor de eerste start na
inschakeling.
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Opmerking: Bij closed-loop besturing wordt autophasing automatisch uitgevoerd na
de motoridentificatie-run (ID-run). Autophasing wordt, indien nodig, ook automatisch
uitgevoerd voor het starten.

In open-loop besturing wordt de nulhoek van de rotor bepaald véér het starten. In closed-
loop besturing wordt de actuele hoek van de rotor bepaald via autofasering wanneer
de sensor nulhoek aangeeft. De offset van de hoek moet bepaald worden omdat de
actuele nulhoeken van de sensor en de rotor doorgaans niet overeenkomen. De autop-
hasing modus bepaalt hoe deze bewerking plaatsvindt zowel bij open-loop als closed-
loop besturing.

De rotorpositie-offset die in de motorregeling wordt gebruikt, kan ook door de gebruiker
worden opgegeven - zie parameter 98.15. Merk op dat de autophasing-routine het re-
sultaat ook naar deze parameter schrijft. De resultaten worden bijgewerkt, zelfs als
gebruikersinstellingen niet zijn ingeschakeld door 98.1.

Opmerking: Bij open-loop besturing draait de motor altijd wanneer deze gestart wordt
aangezien de as naar de remanente flux gedraaid wordt.

Bit 4 van 6.21 geeft aan of de rotorpositie al is bepaald

Autophasing modi
Er zijn verschillende autofasemodi beschikbaar (zie parameter 21.13).

De draaimodus (Draaiend) wordt vooral aanbevolen bij case 1 (zie de lijst hierboven)
omdat dit de meest robuuste en nauwkeurige methode is. Bij de draaimodus wordt de
motoras vooruit en achteruit gedraaid (+360/poolparen)® om de rotorpositie te bepalen.
In geval 3 (open-loop besturing), wordt de as slechts in één richting gedraaid en over
een kleinere hoek.

Een andere draaimodus, Draaiend met Z-puls, kan worden gebruikt als de normale
draaimodus moeilijk werkt, bijvoorbeeld vanwege aanzienlijke wrijving. Bij deze modus
wordt de rotor langzaam gedraaid totdat er een nul-puls van de encoder gedetecteerd
wordt. Wanneer de nulimpuls voor het eerst wordt gedetecteerd, wordt de positie op-
geslagen in parameter 98.15, die kan worden bewerkt voor fijnafstelling. Merk op dat
het niet verplicht is om deze modus te gebruiken bij een nul-pulsencoder. Bij open-loop
besturing zijn de twee draaimodi identiek.

De stilstandmodi (Stilstand 1, Stilstand 2) kunnen worden gebruikt als de motor niet
kan worden gedraaid (bijvoorbeeld als de belasting is aangesloten). Aangezien de ka-
rakteristieken van motoren en belastingen verschillen, moeten testen uitwijzen welke
de meest geschikte stilstandmodus is.

De omvormer kan de rotorpositie bepalen wanneer gestart bij een draaiende motor in
open-loop of closed-loop besturing. In deze situatie heeft de instelling van 21.13 geen
effect.

De autofaseerroutine kan mislukken en daarom wordt aanbevolen om de routine
meerdere keren uit te voeren en de waarde van parameter 98.15 te controleren.
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Een autofasefout (3385) kan optreden bij een draaiende motor als de geschatte hoek
van de motor te veel afwijkt van de gemeten hoek. Dit kan bijvoorbeeld de volgende
oorzaken hebben:

. Deencoder slipt op de motoras

« Eris een onjuiste waarde ingevoerd in 98.15

- De motor draait al voordat de autophasing-routine gestart wordt
- Draaiend is geselecteerd in 21.13, maar de motoras is geblokkeerd

- Draaiend met Z-puls is geselecteerd in 21.13, maar er wordt geen nulpuls gedetec-
teerd binnen een omwenteling van de motor

«  Het verkeerde motortype is geselecteerd in 99.3

«  Motor ID-run is mislukt.

Instellingen en diagnostiek

Parameters: 6.21 Omv statuswoord 3 (pagina 162), 21.13 Autophasing modus (pagina 266),
98.15 Positie offset gebr (pagina 552) en 99.13 ID-run verzocht (pagina 556).

Fluxremmen

WAARSCHUWING!
De nominale waarde van de motor moet groot genoeg zijn om de thermische
energie te absorberen die door fluxremmen gegenereerd wordt.

De omvormer kan snellere deceleratie bieden door het magnetiseringniveau van de
motor te verhogen. Door verhogen van de flux in de motor, kan de door de motor tijdens
het remmen opgewekte energie worden omgezet in thermische energie in de motor.

Motortoerental

Ter/Tn (%)
1 Tar = Remkoppel
Ty =100 Nm
Geen fluxremmen 60 A
/ 40 Fluxremmen

2 Zx

| Geen fluxremmen
t(s) T T T T — f(Hz)

e

Fluxremmen

De omvormer monitort de motorstatus voortdurend, ook tijdens fluxremmen. Daarom
kan fluxremmmen worden toegepast voor zowel het stoppen van de motor als het wijzigen
van het toerental. De overige voordelen van fluxremmen zijn:

« Hetremmen begint onmiddellijk na het geven van een stopopdracht. De functie
hoeft niet te wachten op de fluxreductie om met remmen te beginnen.
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» De koeling van de inductiemotor is efficiént. De statorstroom van de motor gaat
tijdens fluxremmen omhoog, niet de rotorstroom. De stator koelt veel efficiénter
dan de rotor.

«  Fluxremmen kan gebruikt worden bij inductiemotoren en synchrone permanente-
magneetmotoren.

Er zijn twee remvermogenniveaus beschikbaar:

- Gematigd remmen levert snellere deceleratie in vergelijking met een situatie
waarin fluxremmen uitgeschakeld is. Het fluxniveau van de motor wordt beperkt
om oververhitting van de motor te voorkomen.

«  Volledig remmen gebruikt bijna alle beschikbare stroom om de mechanische rem-
energie om te zetten in thermische energie in de motor. De remtijd is korter dan
bij gematigd remmen. Bij cyclisch gebruik kan de verhitting van de motor aanzienlijk
zijn.

Instellingen en diagnostiek

Parameter: 97.5 Flux remmen (pagina 545).

DC magnetisering
DC magnetisering kan toegepast worden op de motor om
- de motor te verwarmen om condensatie te verwijderen of te voorkomen, of

- derotor te vergrendelen bij, of dicht bij, nul toeren.

Voorverwarming

Een motor-voorverwarmingsfunctie is beschikbaar om condensatie in een gestopte
motor te voorkomen, of om condensatie van de motor te verwijderen voor de start.
Voorverwarmen houdt in dat er een DC-stroom in de motor gevoerd wordt om de wik-
kelingen op te warmen.

Voorverwarmen wordt gedeactiveerd bij de start, of wanneer een van de andere DC-
magnetisering functies geactiveerd wordt. Bij een gestopte omvormer wordt voorver-
warmen uitgeschakeld door de safe torque off-functie, een omvormerfout-status, of
de proces PID slaapfunctie. Voorverwarmen kan alleen beginnen nadat er een minuut
verstreken is na het stoppen van de omvormer.

Een digitale bron om de voorverwarming te regelen wordt geselecteerd door parameter
21.14. De verwarmingsstroom wordt ingesteld door 21.16.

Voormagnetisering

Voormagnetisering verwijst naar DC-magnetisering van de motor véér de start. Afhan-
kelijk van de geselecteerde startmodus (21.1 of 21.19) kan voormagnetisering worden
toegepast om het hoogst mogelijke losbreekkoppel te garanderen, tot 200% van het
nominale koppel van de motor. Door de voormagnetiseringstijd (21.2) aan te passen,

is het mogelijk om de motorstart en bijvoorbeeld het lossen van een mechanische rem
te synchroniseren.
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DC-hold

De functie maakt het mogelijk om de rotor te vergrendelen bij (ongeveer) nul toeren
midden in normaal bedrijf. DC-hold wordt geactiveerd door parameter 21.8. Als zowel
het referentietoerental als het motortoerental onder een bepaald niveau komen (para-
meter 21.9), stopt de omvormer met het genereren van sinusvormige stroom en begint
hij gelijkstroom in de motor te injecteren. De stroom wordt ingesteld door parameter
21.10. Als de referentie groter is dan parameter 21.9, wordt de normale werking van de
omvormer voortgezet.

Motortoerent DC-hold
g -
»t
Referentie
21.09 ~__
ot

Opmerking:

« DC-hold is alleen beschikbaar bij toerentalregeling in de DTC-motorregelmodus
(zie blz 26).

« Defunctie past de DC-stroom alleen op één fase toe, afhankelijk van de positie van
de rotor. De retourstroom zal verdeeld worden tussen de overige fasen.

Namagnetisering

Deze functie houdt de motor gemagnetiseerd voor een bepaalde periode (parameter
21.11) na het stoppen. Dit om te voorkomen dat de machine onder belasting beweegt,
bijvoorbeeld voordat een mechanische rem toegepast kan worden. Het namagnetisering
wordt geactiveerd door parameter 21.8. De magnetiseringstroom en -tijd wordeninge-
steld met de parameters 21.10 en 21.11.

Opmerking: Namagnetisering is alleen beschikbaar als ramping de geselecteerde
stopmodus is (zie parameter 21.3).
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Continue magnetisering

Een digitaal signaal, zoals een user bit in het veldbus controlwoord, kan geselecteerd
worden om continue magnetisering te activeren. Dit kan vooral nuttig zijn bij processen
die vereisen dat motoren gestopt worden (bijvoorbeeld om te wachten totdat nieuw
materiaal verwerkt is),en dan weer snel gestart zonder ze eerst te magnetisering.

Opmerking:

- Continu magnetisering is alleen beschikbaar in de DTC-motorregelmodus (zie blz
26). Als parameter 21.12 is ingeschakeld, wordt de motor gemagnetiseerd gehouden
na een rampstop. Om continu magnetisering na een uitloopstop in te schakelen,
moet het commando (21.12) worden uitgevoerd (aan, uit, aan). Bovendien is er, als
het run-inschakelsignaal uit is geweest, een nieuwe opgaande flank nodig voordat
de continue magnetisering start.

- Continue magnetisering mag niet worden ingeschakeld terwijl de motor draait.

WAARSCHUWING!

De motor moet ontworpen zijn om de thermische energie die door continue
magnetisering gegenereerd wordt, te absorberen of af te voeren, bijvoorbeeld
door gedwongen ventilatie.

Instellingen en diagnostiek

Parameters: 6.21 Omv statuswoord 3 (pagina 162), 21.1 Start modus (pagina 260), 21.2
Magnetisatietijd (pagina 261), 21.8 DC stroom regeling...21.12 Continue magnetisatie
commando (pagina 266), 21.14 Voorverwarming ing bron (pagina 267) en 21.16 Voorver-
warming stroom (pagina 267).

Schatting motortemperatuur

De functie voor het schatten van de motortemperatuur identificeert de statorweerstand
en schat de begintemperatuur van de motor. De geschatte temperatuur van de motor
kan worden gebruikt als de omgevingstemperatuur onder nul Celsius zakt.

De temperatuur wordt geschat door gedurende een periode van 4 seconden (standaard)
een gelijkstroom (25% van de nominale motorstroom) in de motor te voeren. De functie
gebruikt de weerstandswaarde bij kamertemperatuur die is verkregen tijdens een ID-
run.

De functie kan worden geactiveerd met parameter 21.37. De schattingstijd kan worden
gedefinieerd met parameter 21.38. De functie kan op twee manieren worden geactiveerd:
Met het startcommando van de omvormer of bij het opstarten van de omvormer (na
het opstarten van de besturingskaart).

Instellingen en diagnostiek

Parameters: 21.37 Schatting motortemperatuur (pagina 269) en 21.38 Schattingstijd
motortemperatuur (pagina 270).
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Zeshoekig motorfluxpatroon

Opmerking: Deze functie is alleen beschikbaar in de scalaire motorregelmodus (zie
pagina 26).

De omvormer stuurt de motorflux doorgaans zodanig dat de draaifluxvector een cirkel-
patroon volgt. Dit is ideaal voor de meeste toepassingen. Bij gebruik boven het veldver-
zwakkingspunt (FWP), is het echter niet mogelijk om 100% van de uitgangsspanning
te bereiken. Dit verlaagt de piekbelasting-capaciteit van de omvormer.

Bij gebruik van een hexagonaal motorfluxvector patroon, kan de maximum uitgangsspan-
ning bereikt worden boven het veldverzwakkingspunt. Dit verhoogt de piekbelastbaar-
heid in vergelijking met het cirkelvormige patroon, maar de continue belastbaarheid
in het bereik van FWP ... 1,6 x FWP neemt af vanwege toenemende verliezen. Wanneer
hexagonale motorflux actief is, verandert het patroon geleidelijk van cirkelvormig naar
hexagonaal naarmate de frequentie omhoog gaat van 100% tot 120% van het FWP.

Instellingen en diagnostiek

Parameters: 97.18 Hexagonale veldverzwakking (pagina 548) en 97.19 Hexagonaal veld-
verzwakkingspunt (pagina 549).
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Besturing van applicatie

Applicatiemacro's

Applicatiemacro's zijn voorgedefinieerde parameterinstellingen en |/O-configuraties
voor bepaalde applicaties. Zie hoofdstuk Toepassingsmacro's.

PID-regeling

De omvormer heeft een ingebouwde proces PID-regeling. De regeling kan worden ge-
bruikt om procesvariabelen als druk, volumestroom en vloeistofniveau te regelen.

Bij PID-regeling wordt een procesreferentie (setpoint) in plaats van een toerentalrefe-
rentie op de omvormer aangesloten. Er wordt tevens een actuele waarde (procesfeed-
back) naar de omvormer teruggezonden. De PID-regeling past het toerental van de
omvormer aan om de gemeten procesvariabele (actuele waarde) op het gewenste niveau
(setpoint) te houden.

Proces PID-regeling werkt binnen 2 ms.

Het onderstaande vereenvoudigde blokschema geeft eenillustratie van de PID-regeling.
Voor een blokdiagram, zie pagina 674.

Setpoint——
Begrenzing
Proces Toerental-,
Filter PID | —» koppel- of
All —J| frequentierefere
A2 —J > : >
Actuele
L. waarden
D2D —J proces
FBA — >

Het besturingsprogramma bevat twee volledige sets proces PID-regelinginstellingen
die indien nodig kunnen worden afgewisseld; zie parameter 40.57.

Opmerking: Proces-PID-regeling is alleen beschikbaar in externe regeling; zie hoofdstuk
Lokale besturing t.o.v. externe besturing (pagina 23).

Snelle configuratie van de PID-regeling

1. Activeer de proces PID-regeling (parameter 40.7).

2. Selecteer een feedbackbron (parameters 40.8...40.11).

3. Selecteer een setpointbron (parameters 40.16...40.25).
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4. Stel de versterking, integratietijd, differentiatietijd en de PID-uitgangsniveaus
(40.32, 40.33, 40.34, 40.36 en 40.37) in.

5. Deuitgangvan de PID-regeling wordt weergegeven door parameter 40.1. Selecteer
het als de bron van bijvoorbeeld 22.11.

Slaapfunctie van de PID-regeling

De slaapfunctie kan gebruikt worden bij toepassingen van PID-regeling waarbij relatief
lange periodes van lage vraag voorkomen (bijvoorbeeld een tank die op niveau is). Tij-
dens zulke periodes bespaart de slaapfunctie energie door de motor compleet te
stoppen, in plaats van de motor langzaam te laten draaien onder het efficiénte bedrijfs-
gebied van het systeem. Wanneer de feedback verandert, wekt de PID-regeling de om-
vormer.

Opmerking: De slaapfunctie is uitgeschakeld als de mechanische rembesturing (zie
pagina 75) actief is.

Voorbeeld: De omvormer regelt een boosterpomp. Het waterverbruik daalt 's nachts.
De PID-regeling vermindert daarom het motortoerental. Door natuurlijk verlies in de
leidingen en het lage rendement van de centrifugaalpomp bij lage toeren stopt de
motor echter niet, maar blijft draaien. De slaapfunctie detecteert de lage toeren en
stopt de onnodige pompactiviteit nadat de slaapvertraging is verstreken. De omvormer
schakelt naar de slaapmodus, maar blijft de druk controleren. Het pompen wordt hervat
wanneer de druk daalt tot onder het wekniveau (setpoint - wek afwijking) en de wek-
vertraging verstreken is.
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Setpoint Slaap boost tijd (40.45)
—
Slaap boost stap (40.46) ’ I o
: s Tijd
Actuele waarde ! ! Wekvertraging
. . [ [ (40.48)
Niet-geinverteerd ! : , :
(40.31 = Not inverted (Ref-Fbk)) X '
Wekniveau . :
Setpoint-4047| T oo oo N/ .
P l T T T Tijd
Actuele waarde X X ' !
Wekniveau : ! )
Setpoint + 40.47 : : :
40.31 = Inverted (Fbk-Ref) : : :
i : : Tijd
PID-regeling uitgang X X ' X
tq = Slaapvertraging (40.44) : Slaapmodus
\ « .
td . . :
Slaapniveau ! X !
40.43 :
' Tijd

STOP START

Tracking

In trackingmodus wordt de uitgang van het PID-blok direct ingesteld op de waarde van
parameter 40.50 (of 41.50). De interne I-term van de PID-regeling is zodanig ingesteld
dat er geen pieken doorgegeven mogen worden naar de uitgang, zodat na het verlaten
van de tracking-modus, het normale procesregeling-bedrijf kan worden hervat zonder
noemenswaardige schok.

Instellingen en diagnostiek

Parameter 96.4 Macro select (pagina 534) (macro selectie).

Parametergroepen 40 Proces PID set 1 (pagina 388) en 41 Proces PID set 2 (pagina 403).

Motorpotentiometer

De motorpotentiometer is in feite een teller waarvan de waarde omhoog en omlaag
kan worden bijgesteld met behulp van twee digitale signalen die worden geselecteerd
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door de parameters 22.73 en 22.74. Merk op dat deze signalen geen effect hebben
wanneer de omvormer wordt gestopt.

Wanneer ingeschakeld door 22.71, neemt de motorpotentiometer de door 22.72 inge-
stelde waarde aan. Afhankelijk van de modus die is geselecteerd in 22.71, wordt de
waarde van de motorpotentiometer behouden of gereset na een stop of een stroom-
cyclus.

Het veranderingstoerental wordt in 22.75 gedefinieerd als de tijd die de waarde nodig
heeft om van het minimum (22.76) naar het maximum (22.77) te veranderen of omge-
keerd. Als de verhoog- en verlaagsignalen tegelijkertijd aan zijn, wijzigt de waarde van
de motorpotentiometer niet.

De uitgang van de functie wordt weergegeven door 22.80, die direct kan worden inge-
steld als de bron van een selectorparameter zoals 22.11.

Het volgende voorbeeld toont het gedrag van de waarde van de motorpotentiometer.

1

22.73 4 |_
0o — , , L !

22.74* 1
0

22.77

22.80
0

22.76

Instellingen en diagnostiek

Parameters 22.71 Motor potentiometer functie (pagina 277)...22.80 Motor pot meter ref
act (pagina 278).
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Mechanische rembesturing

Een mechanische rem kan worden gebruikt om de motor en aangedreven apparatuur
op nul toeren te houden wanneer de omvormer wordt gestopt of niet onder spanning
staat. De logica van de rembesturing observeert de instellingen van parametergroep
44 Mechanische remreg en een aantal externe signalen en beweegt tussen de toestan-
den die worden weergegeven in het toestandsdiagram van de rem op pagina 76. De
tabellen onder het statusschema geven nadere details over de statussen en overgangen.
Het timingdiagram op pagina 78 toont een voorbeeld van een dicht-open-dicht-reeks.

De mechanisch rembesturing logica werkt binnen 10 ms.

Ingangen van de rembesturingslogica

Het startcommando van de omvormer (bit 5 van 6.16) is de belangrijkste besturingsbron
van de rembesturingslogica. Een optioneel extern open/dicht-signaal kan worden ge-
selecteerd door 44.12. De twee signalen werken als volgt met elkaar:

« Startcommando =1 EN door parameter 44.12 = 0 geselecteerd signaal - Verzoek
rem om te openen

« Startcommando = 0 OF door parameter 44.12 = 1 geselecteerd signaal - Verzoek
om rem te sluiten

Een ander extern signaal - bijvoorbeeld van een overkoepelend besturingssysteem -
kan worden aangesloten via parameter 44.11 om te voorkomen dat de rem opengaat.

Andere signalen die invloed op de status van de besturingslogica hebben, zijn
- remstatusbevestiging (optioneel, bepaald door 44.7),

« bit2van6.11 (geeft aan of de omvormer klaar is om de gegeven referentie te volgen
of niet),

- bit 6 van 6.16 (geeft aan of de omvormer modulerend is of niet),

. optionele FSO-xx veiligheidsfunctiemodule.

Uitgangen van de rembesturingslogica

De mechanische rem wordt geregeld door bit 0 van parameter 44.1. Deze bit dient ge-
selecteerd te worden als de bron van een relaisuitgang (of een digitale ingang/uitgang
in uitgangsmodus) die vervolgens via een relais aangesloten wordt op de remactuator.
Zie het bedradingsvoorbeeld op pagina 79.

De rembesturingslogica zal, in verschillende statussen, de besturingslogica van de
omvormer verzoeken om de motor te houden, het koppel te verhogen, of het toerental
langs een ramp te verlagen. Deze verzoeken zijn zichtbaar in parameter 44.1.
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Schema remstatus

(vanuit elke status)

0

(vanuit elke status)

9

REM
UITGESCHAKELD

REM OPENING:

REM UITGESCHAKELD

REM OPENING
REM GESLOTEN

REM OPENING WACHT

9

i

] REM OPENING
VERTRAGING
3 |
! GD @
REM SLUITEN REM OPEN
REM SLUITEN 1
VERTRAGING

€

D

REM SLUITEN WACHT

i

De rembesturing is uitgeschakeld (parameter 44.6 = 0 en 44.1 b4 =
0). De rem is gesloten (44.1 b0 = 0).

REM OPENING

WACHT

Rem is verzocht te openen. De omvormerlogica wordt verzocht het
koppel te verhogen tot het openingskoppel om de belasting op zijn
plaats te houden (44.1 bl =1 en b2 = 1). De status van 44.11 wordt
gecontroleerd; als deze niet binnen een redelijke tijd O is, schakelt
de omvormer uit op een fout 71A5 1.

REM OPEN

REM OPENING VERTRAGING

Er is voldaan aan de openingsvoorwaarden en het open-signaal is
geactiveerd (44.1 b0 is ingesteld). De gevraagde openingskoppel
wordt verwijderd (44.1 bl - 0). De belasting wordt op zijn plaats
gehouden door de toerentalregeling van de omvormer totdat 44.8
is verstreken.

Als op dit punt 44.7 is ingesteld op Geen bevestiging, gaat de logica
over naar de status BRAKE OPEN. Als er een bevestigingssignaalbron
is geselecteerd, wordt de status gecontroleerd; als de stalt)us niet
"rem open" is, schakelt de omvormer uit op een fout 71A3 " .

Deremis open (44.1b0 =1). Het hold-verzoek wordt verwijderd (44.1
b2 = 0) en de omvormer mag de referentie volgen.

REM SLUITEN:
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REM SLUITEN WACHT Rem is verzocht te sluiten. De omvormerlogica wordt gevraagd om

REM SLUITEN VERTRAGING |Aan de voorwaarden tot sluiten is voldaan. Het open signaal wordt

het toerental te verlagen tot een stop (44.1 b3 =1). Het open signaal
wordt actief gehouden (44.1, b0 = 1). De remlogica blijft in deze
toestand totdat het motortoerental onder 44.14 is gebleven gedu-
rende de tijd die wordt gedefinieerd door 44.15.

gedeactiveerd (44.1b0 - 0) en het sluitkoppel wordt in 44.2geschre-
ven. De ramp-down-aanvraag blijft behouden (44.1 b3 = 1). De rem-
logica blijft in deze toestand totdat 44.13 is verstreken.

Als op dit punt 44.7 is ingesteld op Geen bevestiging, gaat de logica
over naar de status BRAKE CLOSED. Als er een bevestigingssignaal-
bron geselecteerd is, wordt de toestand gecontroleerd; als de toe-
stand niet "rem gesloten" is, genereert de omvormer een A7Al. Als