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Wprowadzenie do podrecznika

Co zawiera ten rozdziat

W tym rozdziale opisano zawartos$¢ podrecznika. Zawiera on takze informacje na temat
kompatybilnosci, bezpieczenstwa i docelowych odbiorcow.

Zastosowanie

Ten podrecznik dotyczy standardowego oprogramowania przemiennika czestotliwosci
ACS880 (w wersji 3.4x lub nowszej).

Wersja oprogramowania przemiennika czestotliwosci jest widoczna w parametrze 7.5
Wersja oprogramowania (str. 185) lub w informacjach systemowych w menu gtéwnym
panelu sterowania przemiennika.

Instrukcje bezpieczenstwa

Nalezy przestrzegac wszystkich instrukcji bezpieczeristwa dostarczanych z przemien-
nikiem czestotliwosci.

«  Przed zainstalowaniem, oddaniem do uzytku lub eksploatacjg przemiennika czesto-
tliwosci nalezy przeczytac petne instrukcje bezpieczenstwa. Petne instrukcje bez-
pieczenstwa sg dostarczane z przemiennikiem czestotliwosci jako cze$é podrecz-
nika uzytkownikalub, w przypadku zespotéw przemiennikdw czestotliwosci ACS880,
jako oddzielny dokument.

- Przed zmiang wartosci parametréw nalezy przeczytac ostrzezenia i uwagi dotyczace
konkretnych funkcji oprogramowania. Te ostrzezenia i uwagi sa zawarte w opisach
parametréw w rozdziale Parametry.
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Odbiorcy docelowi

Ten podrecznik jest przeznaczony dla osdéb, ktdre projektuja, oddajg do uzytku lub ob-
stugujg przemiennik czestotliwosci.

Powiazane podreczniki

Uwaga: Skrécong instrukcje uruchamiania aplikacji sterowania predkosciag mozna
znalez¢ w podreczniku ACS880 drives with primary control program, Quick start-up
guide (3AUA0000098062), ktdry jest dostarczany z przemiennikiem czestotliwosci.

Nazwa Kod

Listy hipertaczy do podrecznikéw do produktéw 1)

Przemienniki czestotliwos$ci ACS880-01 9AKK105408A7004

Moduty przemiennikéw czestotliwosci ACS880-04 (200 do 710 kW, 300 | 9AKK105713A4819
do 700 KM)

Przemienniki czestotliwos$ci ACS880-07 (45-710 kW, 50-700 KM) 9AKK105408A8149

Podrecznik uzytkownika przemiennikéw czestotliwosci ACS880-07 (560 | 9AKK105713A6663
do 2800 kw)

ACS880-07CLC drives hardware manual 9AKK107046A0239
ACS880-07LC drives hardware manual 9AKK107680A9275
Przemienniki czestotliwosci ACS880-11 9AKK106930A9565

Moduty przemiennika czestotliwosci ACS880-14 (132-400 kW, 200-450 | 9AKK107045A8023
KM)

Przemienniki czestotliwos$ci ACS880-17 (45-400 kW, 60-450 KM) 9AKK106930A3466
Przemienniki czestotliwosci ACS880-17 (od 160 do 3200 kW) 9AKK106354A1499
Przemienniki czestotliwosci ACS880-17LC 9AKK107492A4721
Przemienniki czestotliwos$ci ACS880-31 9AKK106930A9564

Moduty przemiennika czestotliwosci ACS880-34 (132-400 kW, 200-450 | 9AKK107045A8025
KM)

Przemienniki czestotliwos$ci ACS880-37 (45-400 kW, 60-450 KM) 9AKK106930A3467
Przemienniki czestotliwosci ACS880-37 (od 160 do 3200 kw) 9AKK106354A1500
Przemienniki czestotliwosci ACS880-37LC 9AKK107492A4722

Inne podreczniki uzytkownika do przemiennikéw czestotliwosci

Podrecznik uzytkownika pakietéw przemiennika czestotliwo$ci ACS880- | 3AXD50000025169
04XT (500 do 1200 kw)

ACS880-04 single drive module packages hardware manual 3AUA0000138495
ACS880-14 and -34 single drive packages hardware manual 3AXD50000022021

ACS880-104 inverter modules hardware manual 3AUA0000104271



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
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Nazwa Kod
ACS880-104LC inverter modules hardware manual 3AXD50000045610
ACS880-107 inverter units hardware manual 3AUA0000102519
ACS880-107LC inverter units hardware manual 3AXD50000196111

Podreczniki uzytkownika i przewodniki do oprogramowania przemiennikéw czestotliwosci

Standardowe oprogramowanie przemiennika czestotliwoéci ACS880 | 3AUA0000132498

ACS880 drives with primary control program, quick startup guide 3AUA0000098062 (kod
wielojezyczny)
Adaptive programming application guide 3AXD50000028574
Drive application programming manual (IEC 61131-3) 3AUA0000127808
ACS880 diode supply control program firmware manual 3AUA0000103295
ACS880 IGBT supply control program firmware manual 3AUA0000131562
ClO-01 1/0 module for distributed I/0 bus control user’s manual 3AXD50000126880

Podreczniki uzytkownika i przewodniki do elementéw opcjonalnych
ACS-AP-|, -S, -W and ACH-AP-H, -W Assistant control panels User’s manual | 3AUA0000085685

Drive Composer start-up and maintenance PC tool user’s manual 3AUA0000094606

Podreczniki uzytkownika i skrécone przewodniki dla modutéw rozszerzen
we/wy, adapteréw komunikacyjnych, interfejséw enkoderdw itd.

D Dostepne w bibliotece dokumentéw.

Podreczniki uzytkownika i inne dokumenty sg dostepne w Internecie w formacie PDF.
Dalsze informacje podano w sekcji Biblioteka dokumentdéw w Internecie na wewnetrznej
stronie tylnej oktadki. W sprawie podrecznikéw, ktdre nie sg dostepne w bibliotece
dokumentéw, nalezy skontaktowac sie z lokalnym przedstawicielem firmy ABB.



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
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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Wyrazenia i skroty

Wyrazenie Opis

ACS-AP-I Panel sterowania z asystentem przemystowym bez interfejsu Bluetooth

ACS-AP-W Panel sterowania z asystentem przemystowym z interfejsem Bluetooth

Al Wejscie analogowe

AO Wyjécie analogowe

BCU Typ jednostki sterujacej

Clo Modut we/wy do sterowania wentylatorami chtodzacymi

DDCS Protokdt Distributed drives communication system

DI Wejscie cyfrowe

DO Wyjécie

DTC Metoda sterowania silnikiem Direct torque control,

EFB Wbudowana magistrala komunikacyjna

FAIO-01 Analogowy modut rozszerzen we/wy

FBA Adapter magistrali komunikacyjnej

FCAN Opcjonalny modut adaptera CANopen®

FCNA-01 Opcjonalny modut adaptera ControlNet™

FDCO-01 Modut komunikacji DDCS z dwiema parami kanatéw DDCS 10 Mb/s

FDIO-01 Opcjonalny modut rozszerzer we/wy cyfrowych

FDNA-01 Opcjonalny modut adaptera DeviceNet™

FEA-03 Opcjonalny modut rozszerzen we/wy

FECA-01 Opcjonalny modut adaptera EtherCAT®

FEN-01 Opcjonalny modut interfejsu enkodera inkrementalnego TTL

FEN-11 Opcjonalny modut interfejsu enkodera absolutnego

FEN-21 Opcjonalny modut interfejsu resolwera

FEN-31 Opcjonalny modut interfejsu enkodera inkrementalnego HTL

FENA-11 Opcjonalny modut adaptera Ethernet do obstugi protokotéw Ether-
Net/IP™, Modbus TCP® i PROFINET I10®

FENA-21 Opcjonalny modut adaptera Ethernet do obstugi protokotéw Ether-
Net/IP™, Modbus TCP i PROFINET IO, dwa porty

FEPL-02 Opcjonalny modut adaptera Ethernet POWERLINK

FIO-01 Opcjonalny modut rozszerzen we/wy cyfrowych

FlO-11 Opcjonalny modut rozszerzenia we/wy analogowych

FPBA-01 Opcjonalny modut adaptera PROFIBUS DP®

FPTC-01 Opcjonalny modut ochrony do podtaczenia termistora.

FPTC-02 Opcjonalny modut ochrony do podtaczenia termistora z certyfikatem
ATEX stosowany w $rodowiskach zagrozonych wybuchem.

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

FSO-12, FSO-21

Opcjonalne moduty funkcji bezpieczerstwa

HTL

High-Threshold Logic, wysokoprogowy uktad logiczny

ID run

Bieg identyfikacyjny silnika. Podczas biegu identyfikacyjnego przemiennik
czestotliwosciidentyfikuje charakterystyke silnika, aby uzyskaé optymalne
mozliwosci sterowania nim.
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Wyrazenie Opis

IGBT Tranzystor bipolarny z izolowang bramka
INU Modut inwertera

ISU Modut zasilajacy IGBT

Jednostka mocy

Konwerter po stronie
sieci zasilania

Konwerter po stronie
silnika

Zawiera elektronike odpowiedzialng za zasilanie oraz ztacza zasilania
modutu przemiennika czestotliwosci. Jednostka sterujaca jest podtagczona
do jednostki mocy.

Przeksztatca napiecie przemienne na napiecie state dla posredniego tacza
DC przemiennika czestotliwosci

Przeksztatca prad posredniego tacza DC w prad AC silnika

tacze DC

Obwdd DC miedzy prostownikiem i inwerterem

ModuleBus

Modut inwertera

Modut zasilajacy

Parametr

tacze komunikacyjne uzywane przez na przyktad kontrolery ABB. Prze-
mienniki czestotliwo$ci ACS880 moga zostad potaczone z optycznym
taczem ModuleBus kontrolera.

Moduty inwertera kontrolowane za pomoca jednej jednostki sterujacej
oraz powiazane sktadniki. Jedna jednostka inwertera zwykle kontroluje
jeden silnik.

Moduty zasilajgce kontrolowane za pomoca jednej jednostki sterujacej
oraz powiazane sktadniki.

W programie sterujacym przemiennikiem czestotliwoscijest to instrukcja
dziatania dla przemiennika, ktéra uzytkownik moze dostosowad, lub sy-
gnat zmierzony albo obliczony przez przemiennik.

W niektdrych kontekstach (na przyktad magistrali komunikacyjnej) jest
to wartos¢, do ktérej mozna uzyskac dostep jako obiektu. Na przyktad
zmienna, stata lub sygnat.

Przemiennik
czestotliwosci

Przemiennik czestotliwosci do sterowania silnikami AC

PSL2 Protokét uzywany do komunikacji wewnatrz inwerteréw ABB

PTC Positive Temperature Coefficient, dodatni wspdtczynnik temperaturowy
RDCO Modut komunikacji optycznej DDCS

RO Wyjscie przekaznikowe

Sterowanie sieciowe

Wraz z protokotami komunikacyjnymi bazujgcymi na protokole Common
Industrial Protocol (CIP™), takimi jak DeviceNet i Ethernet/IP, oznacza
sterowanie przemiennikiem czestotliwosci za pomoca obiektéw prze-
miennika czestotliwosci Control Supervisor i AC/DC w profilu przemien-
nika czestotliwosci ODVA AC/DC. Wiecej informacji mozna znalez¢ na
stronie www.odva.org.

Sterownik PLC

Programmable Logic Controller, programowalny sterownik logiczny

STO Bezpieczne wytaczanie momentu (IEC/EN 61800-5-2)

TTL Transistor-Transistor Logic, uktad logiczny tranzystorowo-tranzystorowy
UPS Zasilanie bezprzerwowe

ZCU Typ jednostki sterujacej
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Zrzeczenie odpowiedzialnosci dotyczace bezpieczenstwa
teleinformatycznego

Ten produkt zostat zaprojektowany tak, aby byt potaczony z interfejsem sieciowym i
przy jego uzyciu przesytat informacje i dane. Za uzyskanie bezpiecznego potaczenia
miedzy produktem i siecig Klienta lub w razie potrzeby inng siecig i utrzymanie tego
potaczenia odpowiada wytacznie Klient. Klient zapewni odpowiednig ochrone (w tym
miedzy innymi w postaci zapory, mechanizméw uwierzytelniania, szyfrowania danych,
oprogramowania antywirusowego itp.) produktu, sieci, systemu i interfejsu przed
wszelkimi naruszeniami bezpieczenstwa, zaktdceniami i wlamaniami, a takze przed ja-
kimkolwiek nieautoryzowanym dostepem oraz wyciekiem i/lub wszelka kradziezg danych
lub informacji.

Firma ABB ani jej podmioty zalezne nie odpowiadajg za szkody i/lub straty zwigzane z
takimi naruszeniami bezpieczeristwa, zaktéceniami i wlamaniami, a takze przed jakim-
kolwiek nieautoryzowanym dostepem oraz wyciekiem i/lub wszelka kradzieza danych
lub informacii.
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Korzystanie z panelu sterowa-
nia

Patrz ACS-AP-l, -S, -W and ACH-AP-H, -W Assistant control panels user’s manual
(3AUAO000085685 [j. ang.]).


http://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=3AUA0000085685&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
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Miejsca sterowania i tryby
dziatania

Co zawiera ten rozdziat

W tym rozdziale opisano miejsca sterowania i tryby pracy obstugiwane przez program
sterujacy.

Sterowanie lokalne a sterowanie zewnetrzne

Przemiennik czestotliwosci ACS880 ma dwa gtéwne miejsca sterowania: zewnetrzne i
lokalne. Miejsce sterowania jest wybierane za pomoca klawisza Loc/Rem na panelu
sterowania lub w programie komputerowym do obstugi przemiennika.

ACS880

T T T T Sterowanie -~ — — — — 1
2 ; I zewnetrzne  gioopnik |
|1 We/wy pPLC :

———————————— 1
I Sterowanie lokalne | I ‘ mnn |
| | ' Adapter komunikacyjny (Fxxx) |
Y=\ ___ m 'ub modut komunikacyjny DDCS |
| o\ I magistrali |
| | komunikacyjnej |

L —

I Panel sterowanid lub narzedzie | | (EFB) lub tacze Panel I
: Drive Composer zainstalowane | | pomigdzy sterowania !
| na komputerze (opcjonalnie) ! | przemiennikiem I
L ____1 | nadrzednym i I
" | podrzednym |
O 3 ) 1 !
|

Enkoder = ~—7 - — == === - - - - - — — — — -
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D Dodatkowe wejécia/wyjs$cia mozna dodad, instalujac opcjonalne moduty rozszerzen
we/wy (FIO-xx) w gniazdach przemiennika czestotliwosci.

2) Modut lub moduty interfejsu enkodera lub resolwera (FEN-xx) zainstalowane w
gniazdach przemiennika czestotliwosci.

Sterowanie lokalne

Komendy sterujace sa wydawane z klawiatury panelu sterowania lub z komputera z
oprogramowaniem Drive Composer, gdy przemiennik czestotliwosci jest ustawiony w
tryb sterowania lokalnego. W przypadku sterowania lokalnego dostepne sa tryby ste-
rowania predkoscig i momentem; tryb czestotliwosci jest dostepny, gdy uzywany jest
tryb skalarny sterowania silnikiem (patrz parametr 19.16).

Sterowanie lokalne jest uzywane przede wszystkim podczas procesu uruchomienia
urzadzenia badz dokonywania na nim prac konserwacyjnych. Gdy uzywane jest stero-
wanie lokalne, panel sterowania ma zawsze pierwszenstwo przed zewnetrznymi zrodtami
sygnatéw sterujacych. Zmiane lokalizacji sterowania na lokalng mozna uniemozliwi¢,
uzywajac parametru 19.17.

Za pomoca parametru (49.5) uzytkownik moze wybraé, jak przemiennik czestotliwosci
reaguje na przerwe w komunikacji z panelem sterowania lub programem zainstalowanym
na komputerze. (Parametr ten nie ma wptywu na sterowanie zewnetrzne).
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Sterowanie zewnetrzne

Gdy przemiennik czestotliwosci jest sterowany zewnetrznie, komendy sterujace sa
podawane przez:

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

- interfejs wbudowanej magistrali komunikacyjnej lub opcjonalny modut adaptera
komunikacyjnego;

- zewnetrzny interfejs kontrolera (DDCS);
« facze miedzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym i/lub;
«  panel sterowania.

Dostepne sg dwa zewnetrzne miejsca sterowania, ZEW1i ZEW2. Uzytkownik moze wybraé
zrédta komend startu i stopu oddzielnie dla kazdej lokalizacji, uzywajac parametréw
20.1...20.10. Dla kazdego z tych dwdch miejsc mozna wybraé oddzielny tryb dziatania
(w grupie parametréw 19), co pozwala na szybkie przetgczanie sie miedzy tymi trybami,
na przyktad miedzy sterowaniem predkoscig i momentem. Wybdr miedzy lokalizacjg
ZEW1iZEW2 jest dokonywany przez dowolne zrédto binarne, takie jak wejscie cyfrowe
lub stowo sterowania magistrali komunikacyjnej (patrz parametr 19.11). Zrédto wartoéci
zadanej mozna wybraé oddzielnie dla kazdego trybu pracy.

Wybor miejsca sterowania jest sprawdzany z interwatem 2 ms.

Uzywanie panelu sterowania jako zewnetrznego zrédta sterowania

Panel sterowania moze tez stuzy¢ jako zrédto komend startu i stopu i/lub wartosci za-
danej w przypadku sterowania zewnetrznego. Opcje wyboru dla panelu sterowania sg
dostepne w parametrach zrédta komendy startu i stopu oraz wyboru Zrédta wartosci
zadanej.

Parametry wyboru zrédta wartosci zadanej (oprocz selektoréw nastawy regulatora PID)
posiadajg dwie opcje wyboru dla panelu sterowania. Obie te opcje réznig sie poczatkowg
wartoscig zadang po przetaczeniu zrédta wartosci zadanej na panel sterowania.

Wartosc¢ zadana z panelu jest zapisywana zawsze po wybraniu innego zrédta wartosci
zadanej. Jesli parametr wyboru Zrédfa wartosci zadanej zostanie ustawiony na wartos¢
Panel ster. (wart. zapisana), zapisana wartos¢ zostanie uzyta jako poczatkowa wartos¢
zadana po przetaczeniu sterowania ponownie na panel. Nalezy pamietaé, ze w danej
chwili moze by¢ zapisany tylko jeden typ wartosci zadanej: na przyktad préoba uzycia
tej samej zapisanej wartosci zadanej w réznych trybach pracy (predkosé, moment itd.)
powoduje wytgczenie awaryjne przemiennika czestotliwosci z powodu btedu 7083.
Wartos¢ zadana z panelu moze zostac oddzielnie ograniczona przy uzyciu parametréw
z grupy 49.

Gdy parametr wyboru Zzrédta wartosci zadanej jest ustawiony na wartos¢ Panel ster.
(wart. skopiowana), poczatkowa wartos$¢ zadana z panelu zalezy od tego, czy tryb pracy
zmienia sie wraz ze zrodtem wartosci zadanej. Jesli Zrodto zostanie przetgczone na panel,
a tryb pracy nie zostanie zmieniony, zostanie zastosowana ostatnia wartos$¢ zadana z
poprzedniego zrédta. Jesli tryb pracy zostanie zmieniony, jako warto$é poczatkowa
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zostanie zastosowana wartos¢ aktualna przemiennika czestotliwos$ci odpowiadajaca
nowemu trybowi.

Selektory nastawy regulatora PID procesu w grupach parametréw 40 i 41 maja tylko
jedno ustawienie dla panelu sterowania. Gdy panel sterowania zostanie wybrany jako
zrédto nastawy, praca zostanie wznowiona przy uzyciu poprzedniej nastawy.

Tryby dziatania przemiennika czestotliwosci

Przemiennik czestotliwo$ci moze dziata¢ w wielu trybach z réznymi typami wartosci
zadanych. Tryb mozna wybra¢ dla kazdego miejsca sterowania (lokalne, ZEW1 i ZEW2)
w grupie parametréw 19.

Ponizej przedstawiono ogdlng reprezentacje typéw wartosci zadanych i taricuchdow
sterowania.

Szczegotowe schematy mozna znalezé w rozdziale Schematy tancuchdéw sterowania.

Wybdr Zrédfawartosci
zadanej predkosdi

Wybdr zrédta wartosci
zadanej predkosci Il

Rampa i krzywa
wartosci zadanej
predkosci

Obliczanie btedu
predkosci

Konfiguracja sprzezenia|
zwrotnego silnika

Wybér i modyfikowanie|
zrédta warto$czadanej
momentu

Wybér i modyfikowanie|

zrédtawartosci zadanej>

napigcia DC

Modyfikacja wartosci
zadanej napigcia DC

Kontroler predkosci

Konfiguracja sprzezenia|
zwrotnego obcigzenia i
licznika obcigzenia

Wybor zrédta nastawy i
sprzezenia zwrotnego
regulatora PID procesu

Regulator PID
procesu

Wybér i modyfikowanie
zrédtawartos$ci zadanej
czestotliwosci

Modyfikacja wartosci
zadanej czgstotliwosci

Wybér wartosci zadane;
dla kontrolera moment

Wybér trybu pracy

Ograniczanie
momentu

Kontroler momentu

Tryb DTC sterowania
silnikiem

Tryb skalarnysterowania
silnikiem

Tryb sterowania predkoscia

Silnik dazy do wartosci zadanej predkosci podanej do przemiennika czestotliwosci. Ten
tryb moze korzystac z szacowanej predkosci jako sprzezenia zwrotnego albo z sygnatéw
z enkodera lub resolwera dla doktadniejszego sterowania predkoscia.
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Tryb sterowania predkoscia jest dostepny przy sterowaniu lokalnym i zewnetrznym.
Jest takze dostepny w trybach DTC (Direct Torque Control) i skalarnym sterowania
silnikiem.

Tryb sterowania momentem

Silnik dazy do wartosci zadanej momentu podanej do przemiennika czestotliwosci.
Sterowanie momentem jest mozliwe bez sprzezenia zwrotnego, ale jest o wiele bardziej
dynamiczne i precyzyjne, gdy uzywa sie go w potaczeniu z czujnikiem sprzezenia
zwrotnego, takim jak enkoder lub resolwer. Zaleca sie, aby czujnik sprzezenia zwrotnego
byt wykorzystywany w przypadku dzwigdéw, wciggarek i podnosnikéw.

Tryb sterowania momentem jest dostepny w trybie sterowania silnikiem DTC zaréwno
dla lokalnych, jak i zewnetrznych miejsc sterowania.

Tryb sterowania czestotliwoscia

Silnik dgzy do wartosci zadanej czestotliwosci podanej do przemiennika czestotliwosci.
Sterowanie czestotliwoscia jest dostepne jedynie w trybie skalarnego sterowania silni-
kiem.

Tryb sterowania napieciem DC

Ten tryb jest przeznaczony specjalnie dla aplikacji bez potaczenia z siecia, kiedy inwerter
jest podtaczony do generatora, a jednostka zasilania tworzy sie¢ zasilajaca AC.

Inwerter koryguje napiecie DC, sterujgc momentem generatora. Kontroler Pl generuje
warto$¢ zadang mocy zaleznie od pojemnosci obwodu DC odczytanej z wewnetrznej
bazy danych lub parametru wejsciowego podanego przez uzytkownika oraz zmierzonego
napiecia DC. Warto$¢ zadana mocy jest nastepnie konwertowana na wartos¢ zadang
momentu.

Ustawienia taricucha sterowania napieciem DC sg dostepne w grupie parametréw 29
tancuch wartoéci zadanej napiecia (str. 340).

Tryb sterowania napieciem DC jest dostepny wytacznie w przypadku przemiennikéw
czestotliwosci z jednostka sterowania BCU.

Specjalne tryby sterowania

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

- Sterowanie PID dla procesu. Wiecej informacji mozna znalez¢ w sekcji Sterowanie
PID dla procesu (str. 75).

- Tryby awaryjnego zatrzymywania Offl i Off3: Przemiennik czestotliwosci przepro-
wadza zatrzymanie zgodnie ze zdefiniowang rampa zwalniania, po czym zatrzymuje
modulowanie.

«  Tryb biegu prébnego: Po aktywowaniu sygnatu biegu prébnego przemiennik cze-
stotliwoscijest uruchamiany i nastepuje przyspieszenie do zdefiniowanej predkosci.
Wiecej informacji mozna znalez¢ w sekcji Bieg prébny (str. 63).
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Funkcje programu

Co zawiera ten rozdziat

Ten rozdziat zawiera opis cech i funkcji programu.
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Konfigurowanie i programowanie przemiennika czestotliwo-
Sci

Program sterujacy przemiennikiem czestotliwosci sktada sie z dwéch czesci:

- program wbudowany

- program aplikacyjny

Program sterujacy przemiennikiem czestotliwosci

Sterowanieedkoseig

Program aplikacyjny Program wbudowany
Sterowanie

momentem
Program bloku S .
funkcyjnego terowén]e .
| | ,|czgstotliwoscia

Interfejs Uktad logiczny

parametru | | | |przemiennika
Standardowa czestotliwosci

biblioteka blokéw Interfejs we/wy

Interfejs magistrali - --- - 4

5

Zab A A
Zapezpieczenta

Informacje zwrotne

Program wbudowany odpowiada za wykonywanie gtéwnych funkcji sterujgcych, w tym
funkcji umozliwiajgcych sterowanie predkoscig i momentem oraz funkcji uktadu logicz-
nego przemiennika czestotliwosci (uruchamianie/zatrzymywanie), interfejsu we/wy,
komunikacji i zabezpieczen. Funkcje programu wbudowanego mozna konfigurowac i
programowacd za pomoca parametréw i mozna je rozszerzy¢ za pomoca programu
aplikacyjnego.

Programowanie za pomocga parametrow

Parametry konfiguruja wszystkie standardowe operacje przemiennika czestotliwosci
i mozna je ustawic¢ za pomoca;

«  panelu sterowania — opis tej czynnosci zawiera rozdziat Korzystanie z panelu ste-
rowania;

« narzedzia komputerowego Drive Composer — opis w podreczniku Drive Composer
start-up and maintenance PC tool user’s manual (3AUA0000094606 [j. ang.]);

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

Wszystkie ustawienia parametréw sg automatycznie zapisywane w pamieci trwatej
przemiennika czestotliwosci. Jesli jednak w przypadku jednostki sterujacej przemiennika
czestotliwosci uzywane jest zasilanie zewnetrzne +24 V DC, zaleca sie, aby po wprowa-
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dzaniu jakichkolwiek zmian w parametrach wymusic ich zapisanie przed wytaczeniem
jednostki sterujacej poprzez uzycie parametru 96.7.

W razie koniecznos$ci mozna przywréci¢ wartosci domysine parametréw za pomocg
parametru 96.6.
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Programowanie adaptacyjne

Tradycyjna metoda sterowania dziataniem przemiennika czestotliwosci polega na

uzywaniu parametréw. Jednak standardowe parametry majg ustalony zestaw wyboréw
(zakres ustawienia). Aby méc dodatkowo dostosowad dziatanie przemiennika czesto-
tliwosci, mozna utworzy¢ program adaptacyjny przy uzyciu zestawu blokéw funkcyjnych.

Narzedzie Drive Composer jest wyposazone w funkcje programowania adaptacyjnego
z graficznym interfejsem uzytkownika stuzacym do budowania niestandardowego
programu. Bloki funkcyjne obejmujg zwykle uzywane funkcje arytmetyczne i logiczne
oraz na przyktad bloki wyboru, poréwnaniai timera. Program moze zawiera¢ maksymal-
nie 20 blokéw. Program adaptacyjny jest wykonywany na poziomie czasu 10 ms.

Interfejs uzytkownika zawiera poczatkowe opcje dla wejs¢ fizycznych, typowych wartosci
rzeczywistych oraz innych informacje o stanie przemiennika czestotliwosci, ktére moga
by¢ uzywane jako dane wejsciowe programu. Jako dane wejSciowe mozna réwniez
zdefiniowad wartosci parametréw oraz state. Dane wyjsciowe programu moga by¢
uzywane na przykfad jako sygnat startu, zdarzenie zewnetrzne lub warto$¢ zadana albo
by¢ potagczone z wyjsciami przemiennika czestotliwosci. Nalezy pamietad, ze potaczenie
danych wyjsciowych programu adaptacyjnego z parametrem wyboru spowoduje zabez-
pieczenie parametru przed zapisem.

Stan programu adaptacyjnego pokazuje parametr 7.30. Program adaptacyjny moze
zostad wytaczony przy uzyciu parametru 96.70.

Nalezy pamietaé, ze programowanie sekwencyjne nie jest obstugiwane.

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

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 7.30 Stan progr. adaptacyjnego (str. 187) i 96.70 Wytacz progr. adaptacyj-
ny (str. 569).

Zdarzenia: 64A6 Program adaptacyjny (str. 608).

Programowanie aplikacyjne

Funkcje programu wbudowanego mozna rozszerzy¢ dzieki mozliwosci programowania
aplikacyjnego. Mozliwos¢ programowania aplikacyjnego jest dostepna jako opcja
+N8010.

Programy aplikacyjne moga by¢ tworzone z blokéw funkcyjnych bazujacych na standar-
dzie IEC 61131-3 za pomocg dostepnego oddzielnie narzedzia komputerowego.

Aby uzyskad wiecej informacji, zapoznaj sie zdokumentem Programming manual: Drive
application programming (IEC 61131-3) (3AUA0000127808 [j. ang.]).
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Interfejsy sterowania

Programowalne wejscia analogowe

Jednostka sterujaca ma dwa programowalne wejscia analogowe. Za pomoca zworki
lub przetacznika znajdujacego sie na jednostce sterujgcej mozna niezaleznie ustawié
kazde wejscie jako pracujace w trybie napieciowym (0/2...10 V lub -10...10 V) badz
pradowym (0/4...20 mA) . Kazde wejscie mozna filtrowad, odwracac i skalowad.

Wejsécia analogowe jednostki sterujacej sa odczytywane z interwatem 0,5 ms.

Liczbe wejs¢ analogowych mozna zwiekszyé przez zainstalowanie rozszerzen we/wy
FIO- 11 lub FAIO-01 (patrz sekcja Programowalne rozszerzenia we/wy ponizej). Wejscia
analogowe modutdéw rozszerzen sg odczytywane z interwatem 2 ms.

Mozliwe jest ustawienie wykonania okreslonego dziatania przez przemiennik czestotli-
wosci (np. wygenerowanie ostrzezenia lub btedu), gdy wartosé wejscia analogowego
przekroczy zdefiniowany zakres.

Ustawienia i diagnostyka
Grupa parametréw: 12 Standardowe Al (str. 206).
Zdarzenia: 80A0 Nadzdr Al (str. 615) i ABAO Ostrzezenie nadzoru Al (str. 634).

Programowalne wyjscia analogowe

Jednostka sterujaca ma dwa analogowe wyjscia pragdowe (0...20 mA). Kazde wyjscie
mozna filtrowad, odwracad i skalowad.

Wyjscia analogowe jednostki sterujacej sa aktualizowane z interwatem 0,5 ms.

Liczbe wyjs¢ analogowych mozna zwiekszy¢ przez zainstalowanie rozszerzen we/wy
FIO- 11 lub FAIO-01 (patrz sekcja Programowalne rozszerzenia we/wy ponizej). Wyjscia
analogowe modutdéw rozszerzen sg aktualizowane z interwatem 2 ms.

Ustawienia i diagnostyka

Grupa parametréw: 13 Standardowe AO (str. 212).

Programowalne wejscia i wyjScia cyfrowe

Jednostka sterujgca ma szes¢ wejscé cyfrowych, cyfrowe wejscie blokady uruchomienia
i dwa wejscia/wyjscia cyfrowe (we/wy, ktére mozna ustawic jako wejscie lub wyjscie).
Wejscia cyfrowe jednostki sterujacej sa odczytywane z interwatem 0,5 ms.

Jednego wejscia cyfrowego (DI6) mozna takze uzywac jako wejscia dla termistoréw
PTC. Patrz sekcja Ochrona termiczna silnika (str. 95).

Cyfrowego wejscia/wyjscia DIO1 mozna uzywac jako wejscia sygnatu czestotliwosci,
natomiast cyfrowego wejscia/wyjscia DIO2 mozna uzywac jako wyjscia sygnatu czesto-
tliwosci.
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Liczbe cyfrowych wejsé/wyjs¢ mozna zwiekszy¢, instalujagc moduty rozszerzen we/wy
FIO-01, FIO-11lub FDIO- 01 (patrz Programowalne rozszerzenia we/wy ponizej). Wejscia
cyfrowe modutdéw rozszerzen sg odczytywane z interwatem 2 ms.

Ustawienia i diagnostyka

Grupy parametréw: 10 Standardowe DI, RO (str. 189) i 11 Standardowe DIO, FI, FO (str. 198).

Programowalne wyjscia przekaznikowe

Jednostka sterujaca ma trzy wyjscia przekaznikowe. Za pomocg parametrow mozna
okresli¢ sygnat przekazywany przez wyjscia.

Wyjscia przekaznikowe jednostki sterujgcej sg aktualizowane z interwatem 0,5 ms.

Liczbe wyjs¢ przekaznikowych mozna zwiekszy¢, instalujgc moduty rozszerzen we/wy
FIO-01 lub FDIO- 01. Wyjscia przekaznikowe modutéw rozszerzen sg aktualizowane z
interwatem 2 ms.

Ustawienia i diagnostyka

Grupy parametréw: 10 Standardowe DI, RO (str. 189).

Programowalne rozszerzenia we/wy

Liczbe wejs¢ i wyjs¢ mozna zwiekszy¢ za pomocg modutéw rozszerzen we/wy. W
gniazdach jednostki sterujgcej mozna zamontowacd od jednego do trzech modutéw.
Liczbe gniazd mozna zwiekszy¢, podtaczajac adapter rozszerzen we/wy FEA-03.

W ponizszej tabeli podano liczbe wejsé/wyjsé jednostki sterujacej, a takze liczbe
opcjonalnych modutéw rozszerzen we/wy.

Lokalizacja Wejscia cyfro-  Wejscia/wyj-  Wejscie analo- | Wyj$cia analo- | Wyjscia prze-
we(DI) $cia cyfrowe gowe (Al) gowe (AO) kaznikowe
(DIO) (RO)

Jednostka ste- 6 + DIIL 2 2 2 3
rujaca

FIO-01 - 4 - - 2
FlO-11 - 2 3 1 -
FAIO-01 - - 2 2 -
FDIO-01 3 - - - 2

Istnieje mozliwos$¢ aktywowania trzech modutéw rozszerzen we/wy iich skonfigurowania
za pomoca grup parametréw 14...16.
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Uwaga: Kazda grupa parametréw konfiguracyjnych zawiera parametry umozliwiajgce
wyswietlanie wartosci wejs¢ konkretnego modutu rozszerzen. Tylko te parametry
umozliwiajg stosowanie wejs¢ modutdw rozszerzen we/wy jako zrédet sygnatéw. Aby
podtaczyc sie do wejscia, nalezy wybraé ustawienie Innyw parametrze selektora zrédta,
a nastepnie okresli¢ odpowiedni parametr wartosci (oraz bit w przypadku sygnatéw
cyfrowych) w grupie 14, 15 lub 16.

Ustawienia i diagnostyka

Grupy parametréw: 14 Modut rozszerzeri 1/0 1 (str. 218), 15 Modut rozszerzen I /O 2 (str. 245)
116 Modut rozszerzen 1/0 3 (str. 251).

Parametr: 60.41 Port kom. adaptera rozszerzenia (str. 494).

Zdarzenia: 7082 Utrata komunik.zewn. I/0 (str. 611) i A799 Utrata komunik.zewn.
1/0 (str. 628).

Sterowanie poprzez magistrale komunikacyjna

Za posrednictwem interfejsdw magistrali komunikacyjnej mozna podtaczy¢ przemiennik
czestotliwosci do kilku réznych systeméw automatyki. Patrz rozdziaty Sterowanie przez
magistrale komunikacyjna za posrednictwem wbudowanego interfejsu komunikacyjnego
EFBiSterowanie przez magistrale komunikacyjna za posrednictwem adaptera komuni-
kacyjnego.

Ustawienia i diagnostyka

Grupy parametrow: 50 Adapter komunikacyjny (FBA) (str. 453), 51 FBA A: ustawie-

nia (str. 463), 52 FBA A: dane wej. (str. 465), 53 FBA A: dane wyj. (str. 466), 54 FBA B: usta-
wienia (str. 467), 55 FBA B: dane wej. (str. 469), 56 FBA B: dane wyj. (str. 470) i 58 Wbud.
modut komunikacyjny (str. 471).

Zdarzenia: 7510 Komunik. przez FBA A (str. 614), 7520 Komunik. przez FBA B (str. 614),
ATC1 Komunikacja przez adapt. kom. A (str. 630), A7C2 Komunik. przez FBA B (str. 631) i
A7CE Utrata komunikacji EFB (str. 631).

Funkcjonalnos¢ przemiennikéw czestotliwosci w uktadzie Nadrzed-
ny/Podrzedny

Informacje ogdlne

Mozliwosé taczenia przemiennikéw nadrzednych i podrzednych umozliwia potaczenie
kilku przemiennikéw czestotliwosci w taki sposéb, aby obcigzenie mogto by¢ réwno-
miernie rozktadane na nie. Funkcja ta idealnie nadaje sie do aplikacji, w ramach ktérych
silniki sg potaczone ze sobg za posrednictwem mechanizmu napedowego, faricucha,
paska itp.

Zewnetrzne sygnaty sterujgce sg zwykle podtaczone tylko do jednego przemiennika

czestotliwosci, ktéry dziata jako przemiennik nadrzedny. Przemiennik nadrzedny steruje
maksymalnie 10 przemiennikami podrzednymi poprzez wysytanie komunikatéw rozgta-
szanych za posrednictwem kabla elektrycznego lub fgcza komunikacji $wiattowodowe;j.
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Przemiennik nadrzedny moze odczytywad sygnaty sprzezenia zwrotnego z maksymalne
3 wybranych przemiennikéw podrzednych.

Przemiennik nadrzedny sterowany
predkos$ciowo

\ -~ Przemiennik nadrzedny
procesu

Przemiennik/\
podrzedny‘ M |
procesu |\ —~

(Na przyktad)
Stowo sterowania

Podrzedny przemiennik
czestotliwosci sterowany

Warto$¢ zadana predkosci
Wartoé¢ zadana momentu

Podrzedny
przemiennik
czestotliwosci

predkoscia lub momentel

Przemiennik
nadrzedny

[tacze miedzy
DDCS | przemiennikiem nadrzednym|DDCS
‘i‘podrzednym

(Na przyktad)
Stowo stanu

01.01, 01.10

Sterowanie poprzez
magistrale komunikacyjna

Zewnetrzny system sterujacy (np.
PLC)

Nadrzedny przemiennik czestotliwosci jest zwykle sterowany predkoscia, a inne prze-
mienniki czestotliwosci dazg do jego wartosci zadanej predkosci lub momentu. Ogdlnie
przemiennik podrzedny:

powinien by¢ sterowany momentem, jesli waty silnikdw przemiennika nadrzednego
ipodrzednego sa potaczone na state za pomocg mechanizmu napedowego, taricucha
itp., a wiec w taki sposdb, ze nie ma mozliwosci, aby wystepowaty jakiekolwiek
réznice w predkosciach miedzy przemiennikami.

powinien by¢ sterowany predkoscia, jesli waty silnikéw przemiennika nadrzednego
ipodrzednego sa potaczone elastycznie, a wiec w taki sposdb, ze moga wystepowad
nieznaczne réznice w predkosciach. Jesli przemienniki nadrzedny i podrzedny sa
sterowane predkoscia, zwykle jest réwniez okreslany procent zmniejszania predkosci
(patrz parametr 25.8). Rozktad obcigzenia pomiedzy przemiennikiem nadrzednym
i podrzednym mozna opcjonalnie skorygowacd zgodnie z sekcja Funkcja udziatu w
obciagzeniu z przemiennikiem podrzednym sterowanym predkoscia ponizej.




Funkcje programu 37

Uwaga: W przypadku przemiennika podrzednego sterowanego predkoscia (bez rozktadu
obcigzenia) nalezy zwracac uwage na czas rampy przyspieszania i zwalniania przemien-
nika podrzednego. Jesli ustawiono czasy rampy dtuzsze niz w przemienniku nadrzednym,
przemiennik podrzedny dziata zgodnie z wtasnymi czasami rampy przy$pieszania/zwal-
niania, a nie zgodnie z czasami rampy przys$pieszania/zwalniania przemiennika nadrzed-
nego. Zalecamy ustawianie identycznych czaséw rampy w przemiennikach nadrzednych
i podrzednych. Ustawienia ksztattu rampy (patrz parametry 23.16...23.19) powinny by¢
stosowane tylko w przemienniku nadrzednym.

W niektérych zastosowaniach wymagane jest sterowanie predkosciowe i momentowe
przemiennika podrzednego. W takich przypadkach tryb pracy moze by¢ przetaczany za
pomoca parametru (19.12 lub 19.14). Inng metoda jest ustawienie jednego zewnetrznego
miejsca sterowania na tryb sterowania predkoscia, ainnego na tryb sterowania momen-
tem. Nastepnie mozna uzy¢ wejscia cyfrowego przemiennika podrzednego do przeta-
czania pomiedzy miejscami sterowania. Patrz rozdziat Miejsca sterowaniai tryby pracy.

Przy sterowaniu momentem mozna uzy¢ parametru przemiennika podrzednego 26.15
stuzgcego do skalowania przychodzacej wartosci zadanej momentu w celu zagwaran-
towania optymalnego rozktadu obciazania na przemiennik nadrzedny i podrzedny. W
niektérych aplikacjach z przemiennikiem podrzednym sterowanym momentem, na
przykfad z bardzo niskim momentem lub z wymaganiem dziatania o bardzo niskiej
predkosci, moga wymagac sprzezenia zwrotnego z enkodera.

Jesli przemiennik czestotliwosci potrzebuje szybkiego przetaczenia miedzy stanem
przemiennika nadrzednego i podrzednego, jeden zestaw parametréw uzytkownika
(patrz strona 108) moze zostac zapisany z ustawieniami przemiennika nadrzednego, a
drugi z ustawieniami przemiennika podrzednego. Dzieki temu bedzie mozna aktywowacé
odpowiednie ustawienia przy uzyciu na przyktad wejs¢é cyfrowych.

Funkcja udziatu w obciazeniu z przemiennikiem podrzednym sterowanym pred-
koscia

Okreslanie udziatu w obcigzeniu pomiedzy przemiennikiem nadrzednym i przemiennikiem
podrzednym sterowanym predkoscig.moze by¢ uzywane w réznych zastosowaniach.
Funkcja udziatu w obcigzeniu jest wdrazana przez skorygowanie wartosci zadanej
predkosci przemiennika podrzednego za pomoca dodatkowego sygnatu dostrajania
opierajacego sie na wartosci zadanej momentu. Warto$¢ zadana momentu jest wybie-
rana przy uzyciu parametru 23.42 (domysinie warto$c zadana 2 odebrana z przemiennika
nadrzednego). Udziat w obciazeniu jest regulowany parametrem 26.15 i aktywowany
przez zrédto wybrane w parametrze 23.40. Parametr 23.41 zapewnia regulacje wzmoc-
nienia dla korekcji predkosci. Koricowy sygnat korygujacy dodany do wartosci zadanej
predkoscijest pokazywany przez parametr 23.39. Zapoznaj sie ze schematem blokowym
na stronie 699.
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Uwaga:

«  Funkcje mozna wiaczyc tylko wtedy, gdy przemiennik czestotliwoscijest przemien-
nikiem podrzednym sterowanym predkoscia w trybie zdalnego sterowania.

«  Wspdtczynnik opadania (25.8) jest ignorowany, gdy aktywna jest funkcja udziatu
w obcigzeniu.

«  Przemiennik nadrzedny i przemiennik podrzedny powinny miec takie same wartosci
korygowania sterowania predkoscia.

+  Warunek korekty predkoscijest ograniczony przez parametry okna btedu predkosci
24.44 1 24.43. Aktywne ograniczenie wskazuje parametr 6.19.

«  Aby podrzedny przemiennik czestotliwos$ci niezawodnie zatrzymywat sie wedtug
rampy,

« obydwa parametry 24.43i24.44 musza by¢ ustawione na warto$¢ mniejsza od
parametru 21.6 (lub okno btedu predkosci musi by¢ catkowicie wytgczone za
pomoca parametru 24.41), a

«  parametr 24.11 musi by¢ ustawiony na warto$¢ mniejszg od parametru 21.6.

Komunikacja

tacze miedzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym mozna utworzyé, taczac
przemienniki czestotliwosci kablami $wiattowodowymi (moze to wymagac dodatkowego
wyposazenia w zaleznosci od istniejacego osprzetu przemiennika czestotliwosci) lub
taczac kablami ztgcza XD2D przemiennikdw czestotliwosci. Nosnik jest wybierany za
pomoca parametru 60.1.

Parametr 60.3 umozliwia zdefiniowanie na potrzeby tacza komunikacyjnego, czy dany
przemiennik czestotliwosci jest przemiennikiem nadrzednym, czy podrzednym. Zwykle
przemiennik nadrzedny procesu sterowany informacja o predkoscijest réwniez skonfi-
gurowany jako przemiennik nadrzedny na potrzeby komunikacji.

Komunikacja poprzez tagcze miedzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym jest
oparta na protokole DDCS, w przypadku ktérego stosowane sg zestawy danych (w
szczegblnosci zestaw danych 41). Jeden zestaw danych zawiera trzy 16-bitowe stowa.
Zawartos¢ zestawow danych mozna dowolnie konfigurowaé za pomoca parametréw
61.1...61.3. Zestaw danych rozgtaszany przez przemiennik nadrzedny zwykle zawiera
stowo sterowania, warto$¢ zadang predkosci i wartos¢ zadang momentu. Natomiast
przemienniki podrzedne zwracaja stowo stanu z dwoma wartosciami aktualnymi.

DomysIne ustawienie parametru 61.1 to CW przemiennika podrzednego. Gdy to usta-

wienie skonfigurowano dla przemiennika nadrzednego, do przemiennikéw podrzednych
rozgtaszane jest stowo sktadajace sie z bitéw 0...11 nalezacych do parametru 6.1 oraz
czterech bitéw wybranych za pomocga parametréw 6.45...6.48. Jednak bit 3 stowa ste-
rowania przemiennika podrzednego jest zmodyfikowany, dlatego jest wtaczony przez
caty czas modulacji przeprowadzanej przez przemiennik nadrzedny, a jego przetaczenie
na 0 powoduje, ze przemiennik podrzedny zwalnia wybiegiem az do zatrzymania. Oto
w jaki sposéb zsynchronizowac zatrzymanie przemiennika nadrzednego i podrzednego.
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Uwaga: Gdy przemiennik nadrzedny zgodnie z rampg zmniejsza predkos¢ az do zatrzy-
mania, dziata zgodnie ze zmniejszajaca sie wartoscig zadana, ale nie otrzymuje komendy
zatrzymania do chwili zakoriczenia modulacji przez przemiennik nadrzedny, i czysci bit
3 stowa sterowania przemiennika podrzednego. Z tego powodu maksymalne i minimalne
limity predkosci przemiennika podrzednego nie powinny mie¢ tego samego znaku —
przemiennik podrzedny mdégtby przekraczaé limit do czasu zatrzymania przemiennika
nadrzednego.

Z kazdego przemiennika podrzednego mozna opcjonalne odczytaé trzy stowa dodatko-
wych danych. Przemienniki podrzedne, z ktérych dane sg odczytywane, wybiera sie w
przemienniku nadrzednym za pomocg parametru 60.14. W przypadku kazdego prze-
miennika podrzednego dane do wystania wybiera sie za pomoca parametréw 61.1...61.3.
Dane sa przesytane za posrednictwem facza w postaci liczb catkowitych i wyswietlane
za pomocg parametréow 62.28...62.36 na przemienniku nadrzednym. Dane mozna na-
stepnie przekazac do innych parametréw za pomocg pozycji 62.4...62.12.

Aby wskazac btedy w przemiennikach podrzednych, kazdy przemiennik podrzedny
musi by¢ skonfigurowany do przekazywania swojego stowa stanu jako jednego z wy-
mienionych powyzej stéw danych. W przemienniku nadrzednym odpowiadajacy parametr
docelowy musi by¢ ustawiony na warto$é SW przem. podrz.. Czynnosé, ktéra ma zostaé
wykonana, gdy wystapi btad przemiennika podrzednego, jest wybierana za pomoca
parametru 60.17. Zdarzenia zewnetrzne (patrz grupa parametrow 31 Funkcje btedu)
moga by¢ uzywane do wskazania stanu innych bitéw stowa stanu.

Schematy blokowe komunikacji miedzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym sa
przedstawione na stronach 712 i 713.
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Tworzenie tgcza miedzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym

tacze miedzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym jest tworzone poprzez pota-
czenie przemiennikéw czestotliwosci ze sobg przy uzyciu

- ekranowanej dwuzytowej skretki miedzy koricéwkami XD2D przemiennikéw czesto-
tliwosci* lub

«  kabli Swiattowodowych. W przypadku przemiennikéw czestotliwosci z jednostka
sterujacg ZCU wymagany jest dodatkowy modut komunikacyjny FDCO DDCS. W
przypadku przemiennikéw czestotliwosci z jednostka sterujgca BCU wymagany
jest modut RDCO.

*To potaczenie nie moze wspdtistnieé z taczem komunikacji drive-to-drive (D2D) wdro-
zonym w ramach programowania aplikacyjnego (zgodnie z opisem w dokumencie Drive
application programming manual (IEC 61131-3), 3AUA0000127808 [j. ang.]) i nie nalezy
go z nim myli¢.

Ponizej przedstawiono przyktady potaczen. Nalezy pamietad, ze w przypadku konfigu-
racji gwiazdy uzywajacej kabli Swiattowodowych wymagana jest jednostka rozgatezia-
jaca NDBU-95C DDCS.

tacze miedzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym zrealizowane za pomoca
kabla elektrycznego
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Terminacja wt. Terminacja wyt. Terminacja wt.

Zobacz podrecznik uzytkownika, aby zapoznac sie z okablowaniem przemiennika cze-
stotliwosci i szczegdtami dotyczgcymi terminacji.

Konfiguracja pierscienia z kablami $wiattowodowymi
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Gdzie N = Nadajnik; O = Odbiornik

Konfiguracja gwiazdy z kablami $wiattowodowymi (1)
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Gdzie N = Nadajnik; O = Odbiornik
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Konfiguracja gwiazdy z kablami $wiattowodowymi (2)

[Przemiennik ~— ~ = 7] ["Przemiennik ~ 71 [Przemiennik . 1
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1
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NDBU
X13 = REGEN

Gdzie N = Nadajnik; O = Odbiornik

Przyktadowe ustawienia parametréw

Ponizej przedstawiono liste kontrolng parametréw, ktdre nalezy ustawi¢ w trakcie
konfigurowania tacza miedzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym. W tym przy-
ktadzie przemiennik nadrzedny rozgtasza stowo sterowania przemiennika podrzednego,
wartos$¢ zadang predkosci i warto$¢ zadang momentu. Przemiennik podrzedny zwraca
stowo stanu oraz dwie wartosci aktualne (nie jest to obowiazkowe — pokazano to tylko
w celach informacyjnych).

Ustawienia przemiennika nadrzednego

- Aktywacja tacza miedzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym
«  60.1 M/F: port komunikacyjny (wybdr kanatu $wiattowodu lub XD2D)
« (60.2M/F: adres wezta = 1)
«  60.3M/F:tryb = Nadrzedny DDCS (do potaczenia $wiattowodowego i przewo-
dowego)
. 60.5M/F: potaczenie HW (Pierscierilub Gwiazda dla Swiattowodu, Gwiazda dla
przewodow)

- Danerozgtaszane do przemiennikéw podrzednych
«  611M/F:wybdr danych 1= CW przemiennika podrzednego (stowo sterowania
przemiennika podrzednego)
« 612 M/F:wybdr danych 2 = UZzywana wartosc zadania predkosci
« 613 M/F:wybdr danych 3 = TAkt. w. zad. momentu 5
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Dane, ktére maja by¢ odczytywane z przemiennikéw podrzednych (opcjonalne)

«  60.14 M/F: wybdr prz. podrzednego (wybdr przemiennikédw podrzednych, z
ktérych dane beda odczytywane)

«  62.4 Wezet podrz. 2: wyb. dan. 1 ... 62.12 Wezet podrz. 4: wyb. dan. 3 (odwzoro-
wywanie danych odebranych z przemiennikéw podrzednych)

Ustawienia przemiennika podrzednego

Aktywacja tacza miedzy przemiennikiem nadrzednym i podrzednym

«  60.1 M/F: port komunikacyjny (wybdr kanatu Swiattowodu lub XD2D)

« 60.2M/F:adres wezta =2...60

«  60.3M/F:tryb = Nadrzedny DDCS (do potaczenia Swiattowodowego i przewo-
dowego)

«  60.5M/F: potfaczenie HW (Pierscierilub Gwiazda dla $wiattowodu, Gwiazda dla
przewoddow)

Odwzorowywanie danych odebranych z przemiennikéw nadrzednych
«  62.1M/F: wybdr danych 1 = Sfowo sterowania 16-bitowe
+  62.2M/F: wybdr danych 2 = Wartosc zadana 1 16-bitowa
« 623 M/F: wybdr danych 3 = Wartosc zadana 2 16-bitowa

Wybdr trybu pracy i miejsca sterowania

« 19.12 Tryb sterowania Zew1 = Predkos¢ lub Moment
« 20.1 Komendy Zewl = tgcze M/F

«  20.2 Typ wyzw. startu Zewl = Poziom

Wybér zrédet wartosci zadanych
« 22.117Zrédto w. zad. predkoscil = W. zad. M/F 1
. 26.11 Zrédto wart. zad. momentu 1 = W. zad. M/F 2

Wybor danych, ktére majg by¢ wysytane do przemiennika nadrzednego (opcjonal-
ne)

« 611M/F:wybdr danych 1 = Stowo stanu 16-bitowe

«  61.2 M/F: wybdr danych 2 = Wartos¢ aktualna 1 16-bitowa

« 613 M/F:wybdr danych 3 = Wartosc aktualna 2 16-bitowa

Specyfikacje tacza swiattowodowego miedzy przemiennikiem nadrzednym i
podrzednym

Maksymalna dtugos¢ kabla swiattowodowego

. FDCO-01/02 lub RDCO-04 ze Swiattowodem POF (Swiattowdd plastikowy):
30m

- Dlaodlegtosci do 1000 m nalezy uzy¢ dwéch konwerterdw/przekaznikéw NOCR-
01 ze $wiattowodem szklanym (GOF, 62,5 mikrometréw, wielomodowy)

Maksymalna dtugos¢ ekranowanej skretki dwuzytowej: 50 m
Szybkosé przesytania: 4 Mbit/s

Catkowita wydajnos¢ tacza: Czas potrzebny na przestanie wartosci zadanych miedzy
przemiennikiem nadrzednym a przemiennikami podrzednymi wynosi mniej niz 5
ms.
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«  Protokdt: DDCS (system komunikacji dla rozproszonych przemiennikdéw czestotli-
wosci)

Ustawienia i diagnostyka

Grupy parametréw: 60 Komunikacja DDCS (str. 481), 61 Transm. danych D2D i
DDCS (str. 501) i 62 Odbidr danych D2D i DDCS (str. 508).

Zdarzenia: 7582 Utrata komunik. M/F (str. 615) i A7CB Utrata komunikacji
nadrz./podrz. (str. 631).

Interfejs sterownika zewnetrznego

Informacje ogdlne

Istnieje mozliwos¢ podtaczenia przemiennika czestotliwosci do sterownika zewnetrz-
nego (na przyktad ABB AC 800M) za pomocga kabla $wiattowodowego lub ekranowanej
skretki dwuzytowej. Przemiennik czestotliwosci ACS880 jest zgodny z potagczeniami
ModuleBus i DriveBus. Nalezy pamietad, ze niektdre funkcje DriveBus (takie jak BusMa-
nager) nie sa obstugiwane.

Topologia

Ponizej przedstawiono przyktadowe podtgczenie do przemiennika czestotliwosci
opartego na jednostce ZCU lub BCU przy uzyciu kabla $wiattowodowego.

W przypadku przemiennikdw czestotliwosci z jednostka sterujgcg ZCU wymagany jest
dodatkowy modut komunikacyjny FDCO DDCS. W przypadku przemiennikdow czestotli-
wosci z jednostka sterujacg BCU wymagany jest modut RDCO lub FDCO. Jednostka
sterujaca BCU jest wyposazona w dedykowane gniazdo dla modutu RDCO. Z jednostka
BCU mozna tez uzywaé modutu FDCO. Zajmuje on jednak jedno z trzech uniwersalnych
gniazd modutéw opcjonalnych. Istnieje mozliwos$¢ podtaczenia elementéw w konfigu-
racjach pierscienia i gwiazdy podobnie jak w przypadku tacza miedzy przemiennikiem
nadrzednym i podrzednym (patrz sekcja Funkcjonalno$é przemiennikdw czestotliwosci
w ukfadzie Nadrzedny/Podrzedny (str. 35)). Istotng réznicg jest to, ze sterownik ze-
wnetrzny nalezy podtaczy¢ do kanatu CHO modutu RDCO, a nie do kanatu CH2. W przy-
padku modutu komunikacji FDCO mozna wybraé dowolny kanat.
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[_ACSBSO 1 IT\CSBSO 1

letoromwmic 1

Sterownik

| |
| |
(o] .

Jednostka sterujaca (ZCU)

N = Nadajnik, O = Odbiornik

Sterownik zewnetrzny mozna tez podtaczy¢ do ztgcza D2D (RS-485) przy uzyciu ekrano-
wanej skretki dwuzytowej. Do wyboru potaczenia stuzy parametr 60.51.

Szybkos¢ transmisji mozna wybraé za pomoca parametru 60.56.
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Komunikacja

Komunikacja miedzy sterownikiem a przemiennikiem czestotliwosci odbywa sie na
zasadzie wymiany zestawéw danych, z ktérych kazdy zawiera trzy stowa 16-bitowe.
Sterownik wysyta zestaw danych do przemiennika czestotliwosci, ktéry zwraca kolejny
zestaw danych do sterownika.

Komunikacja korzysta z zestawdw danych 10...33. Zawartosc¢ zestawdw danych mozna
dowolnie konfigurowad, lecz zestaw danych o numerze 10 zwykle zawiera stowo stero-
wania oraz jedng lub dwie wartosci zadane. Natomiast zestaw danych o numerze 11

zwraca stowo stanu i wybrane wartosci aktualne. W przypadku komunikacji przy uzyciu
potaczenia ModuleBus przemiennik czestotliwosci ACS880 mozna ustawic jako ,stan-
dardowy przemiennik czestotliwosci” lub ,inzynieryjny przemiennik czestotliwosci” za
pomoca parametru 60.50. W komunikacji przy uzyciu potaczenia ModuleBus uzywane
sa zestawy danych 1...4 w przypadku ,standardowego przemiennika czestotliwosci” i
zestawy danych 10...33 w przypadku ,inzynieryjnego przemiennika czestotliwosci”.

Stowo zdefiniowane jako stowo sterowania jest wewnetrznie potaczone z logika prze-
miennika czestotliwosci. Kodowanie bitéw stowa sterowania przedstawiono w sekgcji

Zawartosc stowa sterowania magistrali komunikacyjnej (profil ABB Drives) (str. 685).

Kodowanie stowa stanu przedstawiono w sekcji Zawartos¢ stowa stanu magistrali ko-
munikacyjnej (profil ABB Drives) (str. 687).

DomysInie zestawy danych o numerach 32 i 33 sg przeznaczone na potrzeby ustugi
skrzynki pocztowej. Umozliwiajg ustawienie wartosci parametréw lub uzyskanie infor-
macji o nich w sposdb przedstawiony ponizej:

Sterownik ACS880
s : : R s B
Parameter write to drive
Transmit address Dataset | | Par. Value
Value = 4865* 32.1
Transmit data Data set 19.01 1234
Value = 1234 32.2 —T
; 1

;I'ragzmt addrss Data set

eedbac 331
Value = 4865*

Parameter read from drive

Inquire address Data set
Value = 6147** 32.3 24.03 4300
Inquire data Data set
Value = 4300 33.2
Inquire address Data set
feedback 333
Value = 6147**
_ J . -

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

Za pomocg parametru 60.64 mozna wybrac zestawy danych 24 i 25 zamiast zestawdw
danych 32 33.

Odstepy aktualizacji zestawdw danych:

« Zestawy danych 10...11: 2 ms

. Zestawydanych 12...13: 4 ms

« Zestawy danych 14...17:10 ms

« Zestawy danych 18...25, 32, 33: 100 ms.
Ustawienia i diagnostyka

Grupy parametréow: 60 Komunikacja DDCS (str. 481), 61 Transm. danych D2D i
DDCS (str. 501) i 62 Odbidr danych D2D i DDCS (str. 508).

Zdarzenia: 7581 Utrata komun.z kontr. DDCS (str. 615) i A7CA Utrata komunikacji z kontrol.
DDCS (str. 631).

Sterowanie modutem zasilajgcym (LSU)

Informacje ogdlne

Jesdli przemiennik czestotliwo$ci ma oddzielnie sterowane moduty zasilajgce i inwertera
(nazywane tez przemiennikami po stronie linii i silnika), modutem zasilajacym mozna
sterowac za posrednictwem modutu inwertera. Na przyktad modut inwertera moze
przesytaé stowo sterowania oraz wartosci zadane do modutu zasilajgcego, umozliwiajac
sterowanie obydwoma modutami z poziomu interfejsu jednego programu sterujacego.

W przypadku pojedynczych przemiennikéw czestotliwosci ACS880 obie jednostki ste-
rujace sa potaczone fabrycznie. W przypadku zespotdéw przemiennikow czestotliwosci
ACS880 (systemdw przemiennikéw czestotliwosci zjednym modutem zasilania i wieloma
modutami inwertera) ta funkcja nie jest zwykle uzywana.

Komunikacja

Komunikacja miedzy przemiennikami a przemiennikiem czestotliwosci odbywa sie na
zasadzie wymiany zestawdw danych, z ktérych kazdy zawiera trzy stowa 16-bitowe.
Modut inwertera wysyta zestaw danych do modutu zasilajgcego, ktéry zwraca kolejny
zestaw danych do modutu inwertera.

Komunikacja uzywa zestawoéw danych 10 11, odstep aktualizacji wynosi2 ms. Zestawy
danych 10 sg wysytane przez modut inwertera do modutu zasilajgcego, natomiast ze-
stawy danych 11 sg wysytane przez modut zasilajgcy do modutu inwertera. Zawartosé
zestawdéw danych mozna dowolnie konfigurowad, lecz zestaw danych o numerze 10
zwykle zawiera stowo sterowania. Natomiast zestaw danych o numerze 11 zwraca stowo
stanu.

Podstawowg komunikacje inicjuje sie za pomocg parametru 95.20. Powoduje to poja-
wienie sie kilku parametréw (patrz nizej).
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W przypadku regeneracyjnego modutu zasilajacego (takiego jak modut zasilajacy IGBT)
mozna do niego wystac wartos¢ zadang napiecia DC i/lub mocy biernej przy uzyciu
grupy parametréw inwertera 94 Sterowanie LSU. Regeneracyjny modut zasilajacy bedzie
tez wysytat do modutu inwertera aktualne sygnaty, ktére sg widoczne w grupie parame-
tréw 1 Wartosci aktualne.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 1.102 Prad sieciowy (str. 148)...1.164 Moc znamionowa LSU, 5.111 Temp.
konwertera sieci...5.121 Licznik zamknieé MCB, 6.36 Stowo stanu LSU...6.43 Wybdr bitu
uzytkownika 3 LSU CW, 6.116 St. stanu 1 przem. cz. LSU...6.118 St.stanu przerw. startu
LSU, 7.106 Nazwa pakietu tadow. LSU...7.107 Wersja pakietu tadowania LSU, 30.101
Stowo limitu1LSU...30.149 Limit maks. mocy LSU, 31.120 Btad doziemienia LSU...31.121
Utrata fazy zasilania LSU, 95.20 Stowo opcji sprzetowych 1 (str. 555) i 96.108 Rozruch
karty ster. LSU (str. 570).

Grupy parametrow: 60 Komunikacja DDCS (str. 481), 61 Transm. danych D2D i
DDCS (str. 501), 62 Odbiér danych D2D i DDCS (str. 508) i 94 Sterowanie LSU (str. 544).

Zdarzenia: 7580 Utrata komunikacji INU-LSU (str. 615), 7584 Niepow. fadow. LSU (str. 615),
AF80 Utrata komunikacji INU-LSU (str. 635) i AF85 Ostrzezenie modutu po stronie li-
nii (str. 635).

Sterowanie silnikiem

Bezposrednie sterowanie momentem (DTC)

Funkcja sterowania silnikiem w przemienniku czestotliwosci ACS880 jest oparta na
bezposrednim sterowaniu momentem (DTC), najbardziej zaawansowanym algorytmie
firmy ABB do sterowania silnikiem. Przetaczanie potprzewodnikdw wyjsciowych jest
sterowane, co umozIliwia uzyskanie wymaganego strumienia stojana i momentu silnika.
Wartos$¢ zadana regulatora momentu pochodzi z regulatora predkosci, regulatora na-
piecia DC lub bezposrednio z zewnetrznego zrédta wartosci zadanej momentu.

Sterowanie silnikiem wymaga pomiaru napiecia DC i dwdch pradéw fazowych silnika.
Strumien stojana jest obliczany poprzez catkowanie napiecia silnika w przestrzeni
wektorowej. Moment silnika to iloczyn strumienia stojana i pragdu wirnika. Dzieki wyko-
rzystaniu wskazanego modelu silnika mozna lepiej oszacowac strumien stojana. Infor-
macje o aktualnej predkosci watu silnika nie s wymagane do sterowania silnikiem.

Gtéwna réznica miedzy tradycyjnym sterowaniem a sterowaniem DTC polega na tym,
ze funkcja sterowania momentem dziata na takim samym poziomie czasu jak funkcja
sterowania przetgczaniem mocy. Nie ma oddzielnego modulatora PWM sterowanego
napieciowo i czestotliwosciowo. Przetgczanie modutu wyjSciowego jest w petni oparte
na stanie elektromagnetycznym silnika.

Aby sterowanie silnikiem byto mozliwie jak najdoktadniejsze, nalezy aktywowac oddzielny
bieg identyfikacyjny silnika.

Patrz tez sekcja Skalarne sterowanie silnikiem (str. 66).
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Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 99.4 Tryb sterowania silnikiem (str. 580) 199.13 quanie bieguident. (str. 584).

Rampy wartosci zadanej

Czasy ramp przyspieszania i zwalniania mozna ustawi¢ indywidualnie dla wartosci za-
danych predkosci, czestotliwosci i momentu.

W przypadku wartosci zadanej predkosci lub czestotliwosci rampy sa definiowane jako
czas, jaki zajmie zmiana warto$ci zadanej miedzy zerowg predkoscia lub czestotliwoscia
a wartoscia zdefiniowang za pomocg parametru 46.1 lub 46.2. Uzytkownik moze prze-
faczad sie miedzy dwoma wstepnie skonfigurowanymi zestawami ramp za pomoca
zrédta binarnego, takiego jak wejsciowy sygnat cyfrowy. W przypadku wartosci zadanej
predkosci mozna réwniez sterowacd ksztattem rampy.

W przypadku wartosci zadanej momentu rampy sg definiowane jako czas, jaki wartosci
zadanej zajmie zmiana miedzy zerem a znamionowym momentem silnika (parametr
1.30).

Specjalne rampy przyspieszania/zwalniania

Czasy przyspieszania/zwalniania dla funkcji biegu prébnego mozna zdefiniowacd
osobno. Patrz sekcja Bieg prébny (str. 63).

Istnieje mozliwo$¢ dostosowania wspdtczynnika zmiany funkcji potencjometru silnika
(str. 77). Ten sam wskaznik ma zastosowanie w obu kierunkach.

Ponadto mozna zdefiniowac rampe zwalniania na potrzeby funkcji zatrzymania awaryj-
nego (tryb Off3).

Ustawienia i diagnostyka
Parametry:

«  Rampa wartosci zadanej predkosci: 23.11 Wybdr zestawu ramp...23.19 Ksztatt
rampy hamowania 2 i 46.1 Skalowanie predkosci (str. 440).

- Rampa wartosci zadanej momentu: 1.30 Skala momentu znamion. (str. 146), 26.18
Czas wzrostu rampy mom. (str. 322) i 26.19 Czas spadku rampy momentu (str. 322).

+ Rampa wartosci zadanej czestotliwosci: 28.71 Wybdr ust. rampy czest....28.75
Czestotliwosé: czas zwaln. 2 i 46.2 Skalowanie czestotliwosci (str. 440).

- Bieg prébny: 23.20 Czas przysp. dla biegu préb. (str. 296) i 23.21 Czas zwaln. dla
biegu prob. (str. 296).

«  Potencjometr silnika: 22.75 Czas rampy potengj. silnika (str. 290).

«  Zatrzymanie awaryjne (tryb Off3): 23.23 Czas zatrz. awaryjnego (str. 296).
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State predkosci/czestotliwosci

State predkosci i czestotliwosci sa zdefiniowanymi wstepnie wartosciami zadanymi,
ktére mozna aktywowad na przyktad przy uzyciu cyfrowych sygnatéw wejsciowych.
Istnieje mozliwos$¢ zdefiniowania maksymalnie 7 statych predkosci na potrzeby stero-
wania predkoscia i 7 statych czestotliwosci na potrzeby sterowania czestotliwoscia.

OSTRZEZENIE!
State predkosciiczestotliwosci zastepujg normalne wartosci zadane bez wzgledu
na to, skad pochodzi wartos$¢ zadana.

Funkcja statych predkosci/czestotliwosci dziata na poziomie czasu 2 ms.

Ustawienia i diagnostyka

Grupy parametrow: 22 Wybdr wart. zadanej predkosci (str. 283) i 28 taricuch w. zad.
czestotliwosci (str. 330).

Predkosci/czestotliwosci krytyczne

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

Funkcja predkosci krytycznych zapobiega temu, aby warto$é zadana pozostata w pasmie
krytycznym przez zbyt dtugi czas. Kiedy zmienna wartos¢ zadana (22.87) wchodzi w
zakres krytyczny, wyjscie funkcji (22.1) zostaje zablokowane do momentu, gdy wartosé
zadana opusci ten zakres. Kazda natychmiastowa zmiana na wyjsciu jest wygtadzana
przez funkcje rampy w taricuchu wartosci zadanej.

Funkcja jest rowniez dostepna na potrzeby sterowania silnikiem w trybie skalarnym z
czestotliwoscia jako wartoscig zadana. Wejscie funkcji jest pokazywane przez parametr
28.96 Akt. w. zad. czestotl. 7, a wyjscie przez parametr 28.97 Nieogr. wart. zad. czest..

Przyktad

Wentylator wibruje w zakresie od 540 do 690 obr./min oraz od 1380 do 1560 obr./min.
Aby przemiennik czestotliwos$ci pomijat te zakresy predkosci, nalezy:

- wiaczyd funkcje predkosci krytycznych, ustawiajac wartosé bitu O parametru 22.51
i

« ustawic zakresy predkosci krytycznych w sposdb przedstawiony na rysunku ponizej.
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22.01 (obr./min)
(wyjscie funkcji)

1560

Y N

1380

690

540

Y N

1 2 3 4 22.87 (obr./min)
(wejscie funkcji)

1 |Parametr 22.52 = 540 obr./min

2 |Parametr 22.53 = 690 obr./min
3 | Parametr 22.54 = 1380 obr./min
4

Parametr 22.55 = 1560 obr./min

Ustawienia i diagnostyka
Parametry:

«  Predkoscikrytyczne: 22.51 Funkcja predkoscikrytycznej...22.57 Predkos¢ krytyczna
3 wys. (str. 289)

. Czestotliwosci krytyczne: 28.51 Funkcja czest. krytycznej...28.57 Czest. krytyczna
3 wysoka.

Autodostrajanie kontrolera predkosci

Kontroler predkosci przemiennika czestotliwosci mozna automatycznie wyregulowad
za pomocg funkcji automatycznej regulacji. Automatyczna regulacja opiera sie na war-
tosci szacunkowej mechanicznej statej czasu (inercji) silnika oraz maszyny.

Procedura automatycznej regulacji wykona serie cykli przyspieszania/zwalniania silnika.
Liczbe cykli mozna zmienié za pomoca parametru 25.40. Wyzsze wartosci zapewniajg
doktadniejsze wyniki, zwtaszcza jesli réznica pomiedzy predkoscia poczatkowa i mak-
symalng jest mata.

Maksymalna warto$¢ zadana momentu uzywana podczas automatycznej regulacji bedzie
momentem poczatkowym (tzn. momentem w chwili aktywacji procedury) powiekszonym
o wartos¢ 25.38, chyba ze ogranicza go limit maksymalnego momentu (grupa parame-
tréw 30 Limity) lub znamionowy moment silnika (grupa parametrow 99 Dane silnika).
Obliczona maksymalna predkosé podczas procedury jest predkoscig poczatkowa (tzn.
predkoscia, gdy procedura jest aktywowana) + wartos¢ 25.39, chyba ze jest to ograni-
czone wartoscig parametru 30.12 lub 99.9.
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Ponizszy wykres przedstawia predkosc¢ i moment podczas procedury automatycznej
regulacji. W tym przyktadzie parametr 25.40 jest ustawiony na wartos¢ 2.

Poczatkowy moment |~
+[25.38)

Poczatkowy
moment

Poczatkowa predkosé
+[25.39]

Poczatkowa
predkosé

Uwaga:

« Jesdli przemiennik czestotliwosci nie moze wytworzy¢ zagdanej mocy hamowania
podczas procedury, wyniki beda opierad sie tylko na etapach przyspieszenia i nie
beda tak doktadne jak w przypadku wykorzystania petnej mocy hamowania.

. Silnik przekroczy nieznacznie obliczong maksymalng predkos$¢ na koniec kazdej
fazy przyspieszenia.

Przed aktywacja procedury automatycznej regulacji

Warunki wstepne wykonania procedury automatycznej regulacji to:

- Biegidentyfikacyjny silnika (Bieg ID) zostat pomysinie ukoriczony

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

«  Sprzezenie zwrotne od predkosci jest monitorowane pod katem szuméw, wibracji
iinnych zaktécen oraz
- filtrowanie sprzezenia zwrotnego od predkosci (grupa parametréw 90 Wybér

sprzezenia zwrotnego)

« filtrowanie btedu predkosci (parametru grupa 24 Warunkowa w. zad. predkosci)
i
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- zerowa predkos¢ (parametry 21.6121.7) zostaty ustawione tak, aby eliminowacé
takie zaktécenia.

«  Przemiennik czestotliwosci zostat uruchomiony i dziata w trybie sterowania pred-
koscia.

Po tym, jak te warunki zostaty spetnione, mozna aktywowac automatyczng regulacje
za pomocg parametru 25.33 (lub zrédta sygnatu wybranego przez ten parametr).

Tryby automatycznej regulacji

Automatyczna regulacja moze by¢ wykonana na trzy rézne sposoby w zaleznosci od
ustawien parametru 25.34. Opcje Ptynny, Normalny i Scisty definiuja, w jaki sposéb
wartos$¢ zadana momentu przemiennika czestotliwosci powinna reagowac na krok
wartosci zadanej predkosci po dostrojeniu. Wybdr opcji Ptynny zapewni wolna, ale
niezawodna reakcje; opcja Scisty zapewni szybka reakcje, ale prawdopodobnie zbyt
duze wartosci wzrostu dla niektérych zastosowan. Ponizszy rysunek przedstawia reakcje
predkosci dla kroku wartosci zadanej predkosci (zazwyczaj 1...20%).

[n/n\] %

Niedostatecznie skompensowane
Wyregulowane normalnie (automatyczna regulacja)

Wyregulowane normalnie (recznie) Lepsza wydajnos¢ dynamiczna niz w przypadku B

o 0O W >

Nadmierna kompensacja kontrolera predkosci

Wyniki automatycznej regulacji

Na koniec pomysinej procedury automatycznej regulacji wyniki sg automatycznie
przekazywane do parametréw

«  25.2 (proporcjonalny przyrost dla kontrolera predkosci)

. 25.3 (czas catkowania kontrolera predkosci)
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«  25.37 (mechaniczna stata czasu silnika i maszyny).

Mimo to wcigz jest mozliwa reczna regulacja wzmocnienia kontrolera, czasu catkowania
i czasu rézniczkowania.

Ponizszy rysunek przedstawia uproszczony schemat kontrolera predkosci. Wyjscie
kontrolera jest wartoscig zadang dla kontrolera momentu.

Rézniczkowa
kompensacja
przyspieszania

. Wartosé
Wartosé Wartos¢ Proporcjonalna, +zadana
zadana | + bedu catkowa + Y momentiy.
predkosci = %
Rézniczkowa
Predkos¢
aktualna

Wskazniki ostrzezen

Jesdli procedura automatycznej regulacji nie zakonczy sie pomyslnie zostanie wygenero-
wany komunikat ostrzezenia AF90.

Aby uzyskaé wiecej informacji, patrz rozdziat Sledzenie btedéw.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 25.33 Autostrojenie reg. predk. (str. 316)...25.40 Czasy powtdrz. autostroje-
nia (str. 317).

Zdarzenia: AF90 Autodostr. regulatora predkosci (str. 635).

Ttumienie oscylacji

Funkcji ttumienia oscylacji mozna uzywac do usuwania oscylacji spowodowanych przez
elementy mechaniczne lub oscylujgce napiecie DC. Wejscie (sygnat odzwierciedlajacy

oscylacje) jest wybierane za pomoca parametru 26.53. Funkcja ttumienia oscylacji ge-
neruje sinusoide (26.58), ktérag mozna dodac¢ do wartosci zadanej momentu z odpowied-
nim wzmocnieniem (26.57) i przesunieciem fazowym (26.56).

Algorytm ttumienia oscylacji mozna aktywowad bez taczenia wyjscia z taricuchem war-
tosci zadanych, co umozliwia poréwnanie wejscia i wyjscia funkcji i wprowadzenie
dalszych zmian przed zastosowaniem wyniku.
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ee

Procedura regulacji dla ttumienia oscylacji

Wybrac¢ wejscie za pomoca parametru26.53
Aktywowac algorytm za pomoca parametru26.51
Ustawic parametr26.57 na wartos$¢ 0

Y

Bliczy¢ czestotliwosé oscylacji na podstawie sygnatu (uzy¢
narzedzia PC Drive Composer) i ustawic¢ parametr 26.55
Ustawic¢ parametr 26.56"

Stopniowo zwiekszac wartos$¢ parametru 26.57, aby
algorytm zaczat dziataé

Amplituda oscylacji zmniejsza siy\ Amplituda oscylacji zwieksza sie

Zwiekszy¢ wartos¢ parametru 26.571 w razie Sprobowac uzy¢ innych wartosci
koniecznosci dostosowac wartos¢ parametru parametru 26.56
26.56

v

Zwiekszy¢ wartos$¢ parametru 26.57,
aby catkowicie wyttumic oscylacje

D jedli niemozliwe jest okreslenie oscylacji DC za pomoca pomiaréw, wartoé¢ O stopni
jest zazwyczaj odpowiednig wartoscia poczatkowa.

Uwaga: Zmiana statej czasu filtra dolnoprzepustowego btedu predkosci lub czasu cat-
kowania kontrolera predkosci moze wptynaé na regulacje algorytmu ttumienia oscylacji.
Zaleca sie, aby dostosowac kontroler predkosci przed algorytmem ttumienia oscylacji.
(Wzmocnienie kontrolera predkos$ci mozna zmieni¢ po dostosowaniu tego algorytmu).
Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 26.51 Ttumienie oscylacji (str. 325)...26.58 Wyjscie ttumienia oscylacji (str. 327).

Eliminacja czestotliwosci rezonansowych

Program sterujacy jest wyposazony w funkcje filtra pasmowo-zaporowego, ktéry
umozliwia usuniecie czestotliwosci rezonansowych z sygnatu btedu predkosci.

Ustawienia i diagnostyka
Parametry: 24.13 Filtr predkosci RFE (str. 301)...24.17 Ttumienie bieguna (str. 303).

Kontrola nagtego przyspieszenia

Jezelisilnik jest sterowany momentem, a jego obciazenie ulegnie nagtemu, gwattownemu
zmniejszeniu, silnik moze przyspieszyé. Program sterujacy zawiera funkcje umozliwia-
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jaca kontrolowanie nagtego przyspieszenia, ktdra zmniejsza wartos$¢ zadang momentu
za kazdym razem, gdy predkos¢ silnika (90.1) przewyzsza parametr 30.11 lub 30.12.

Freakosc
silnika poziom wytaczenia
awaryjnego z powodu
~ nadmiernej predkosci _— =

31.30
30.12 /\

0 ! L Czas
Kontrola nagtego

przyspieszenia jest
aktywna

30.11

31.30

awaryjnego z powodu
nadmiernej predkosci

Funkcja jest oparta na regulatorze PI. Proporcjonalny czas przyrostu i catkowania
mozna zdefiniowad za pomocg parametréw. Ustawienie wartosci zero wytacza kontrole
nagtego przyspieszenia.

Ustawienia i diagnostyka

Grupy parametréw: 30 Limity (str. 345), 31 Funkcje btedu (str. 356) i 90 Wybdr sprzezenia
zwrotnego (str. 519).

Parametry: 26.81 Wzmoc.dla kontr.nagt.przysp. (str. 328) i 26.82 Czas catk.dla
kontr.nagt.przys. (str. 328).
Obstuga enkodera

Program obstuguje dwa enkodery (lub resolwery) jednoobrotowe lub wieloobrotowe.
Dostepne sa nastepujace opcjonalne moduty interfejsu:

« Interfejs enkodera TTL FEN-O1: dwa wejscia TTL, wyjscie TTL (na potrzeby echa i
emulacji enkodera) oraz dwa wejscia cyfrowe

« Interfejs enkodera absolutnego FEN-11: wejscie enkodera absolutnego, wejscie
TTL, wyjscie TTL (na potrzeby echa i emulacji enkodera) oraz dwa wejscia cyfrowe

- Interfejs resolwera FEN-21: wejScie resolwera, wejscie TTL, wyjscie TTL (na potrzeby
echa i emulacji enkodera) oraz dwa wejscia cyfrowe
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« Interfejs enkodera HTL FEN-31: wejscie enkodera HTL, wyjscie TTL (na potrzeby
emulacji enkodera i echa) oraz dwa wejscia cyfrowe

« Interfejs enkodera HTL/TTL FSE-31 (na potrzeby uzywania z modutem funkcji bez-
pieczenstwa FSO-xx): dwa wejscia enkodera HTL/TTL (jedno wejscie HTL obstugi-
wane w chwili publikacji)

Modut interfejsu jest instalowany w jednym z gniazd modutu opcji jednostki sterujacej
przemiennika czestotliwosci. Modut (oprécz FSE-31) mozna tez zainstalowad w adapterze
rozszerzen FEA-03.

Echo i emulacja enkodera

Zaréwno echo, jak i emulacja enkodera sg obstugiwane przez wspomniane powyzej in-
terfejsy FEN-xx.

Echo enkodera jest dostepne w enkoderach TTL, TTL+ i HTL. Sygnat odebrany z enko-
derajest przekazywany w niezmienionej formie na wyjscie TTL. Pozwala to na potaczenie
jednego enkodera do kilku przemiennikéw czestotliwosci.

Emulacja enkodera przekazuje rowniez sygnat enkodera na wyjscie, ale sygnat jest
skalowany lub dane pozycji sg przeksztatcane na impulsy. Emulacji mozna uzy¢, gdy
pozycje enkodera absolutnego lub resolwera nalezy przeksztatci¢ na impulsy TTL lub
gdy sygnat musi zosta¢ zamieniony na inng liczbe impulséw niz pierwotnie.

Sprzezenie zwrotne od obciazenia i silnika

Jako sprzezenie zwrotne od predkosci i pozycji moga by¢ uzywane trzy rézne zrédta:
enkoder 1, enkoder 2 i oszacowanie pozycji silnika. Dowolne z tych Zzrédet moze by¢é
uzywane na potrzeby obliczania pozycji obcigzenia lub sterowania silnikiem. Obliczanie
pozycji obcigzenia umozliwia na przyktad okreslenie pozycji tasmociagu lub wysoko$ci
tadunku na dzwigu. Zrédta sprzezenia zwrotnego wybiera sie za pomoca parametréw
90.41190.51.

Szczegdtowe informacje na temat potaczen parametréw funkcji sprzezenia zwrotnego
silnika i obciazenia zawieraja schematy blokowe na str. 697 i 698. Wiecej informacji na
temat obliczania pozycji obciazenia zawiera sekcja Licznik pozycji (str. 58).

Przetozenia mechaniczne miedzy komponentami (silnik, enkoder silnika, obciazenie,
enkoder obcigzenia) sg okreslane przy uzyciu parametréw przetozenia przedstawionych
na ponizszym schemacie.
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Skalowam.e z z silnika Skalowanie z
enkodera obcigzenia do enkodera silnika do
do obcigzenia iazeni ilni
obcigzenia %
Y ¥ \

90.53 90.61  90.43
] o ]

X X X X
% == padunek = ] :@
Enkoder Y Y Y Y

s Enkoder
b
obcigzenia 90.62 90_44J silnika

90.54

Przetozenie pomiedzy enkoderem obcigzenia i obcigzeniem jest definiowane za pomoca
parametréow 90.53190.54. Podobnie przetozenie pomiedzy enkoderem silnika i silnikiem
jest definiowane za pomoca parametréw 90.43 i 90.44. Gdy jako sprzezenie zwrotne
obcigzenia wybrane zostanie wewnetrzne oszacowanie pozycji, przetozenie pomiedzy
silnikiem i obcigzeniem musi zosta¢ zdefiniowane w parametrach 90.61190.62. Domysl-
nie wszystkie wspdtczynniki wymienione powyzej to 1:1. Wspotczynniki moga by¢
zmieniane tylko po zatrzymaniu dziatania przemiennika czestotliwosci. Nowe ustawienia
wymagajg sprawdzenia przy uzyciu parametru 91.10.

Licznik pozycji

Program sterujacy jest wyposazony w funkcje licznika pozycji, ktdra moze by¢ uzywana
do wskazywania pozycji obcigzenia. Wartos¢ wyjsciowa funkcji licznika, parametr 90.7,
wskazuje skalowang liczbe obrotéw odczytang z wybranego zrédta (patrz sekcja
Sprzezenie zwrotne od obcigzenia i silnika (str. 57)).

Zwiazek pomiedzy obrotami watu silnika i odpowiadajacym ruchem tadunku (w dowolnej
jednostce odlegtosci) jest definiowany za pomoca parametréow 90.63190.64. Ta funkcja
przetozenia moze zosta¢ zmieniona bez od$wiezania parametru i ponownej inicjalizacji
licznika pozycji — wyjscie licznika jest jednak aktualizowane jedynie po odebraniu nowych
danych wejsciowych pozycji.

Szczegdtowe informacje na temat potaczen parametrow funkcji sprzezenia zwrotnego
obcigzenia zawierajg schematy blokowe na str. 698.
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(Przetacznik kraricowy) Zrédto ustawione za pomoca parametru 90.67 1

(Przerwanie inicjowania) Zrédto ustawione za pomoca parametru |
20.6810 - ] | []
9035 1
bit 4, gotowos¢ do zainicjowania licznika
pozycji 0
90.35 1 I [_I
bit 5, ponowne zainicjowanie licznika pozycji wytaczone ;‘

0o
(Zadanie ponownego inicjowania), zrédfo ustawione za |
pomoca parametru 90.69 0 T
Bfad przemiennika czestotliwosci . _I |
o
|

+2147483647 — — T T T T T — T T T T T T T4 — — T T —

|
|
(wartoé¢ wstepna) Zrédto ustawione za pomoca parametru V
90.59 — —_

(domysInie90.58

|

-2147483648 — — — — — — — — — — — - X

Licznik pozycji jest inicjowany przez ustawienie w programie sterujagcym znanej pozycji
fizycznej tadunku. Pozycje poczatkowa (na przyktad: pozycja startowa/zerowa lub od-
legto$¢ od niej) mozna wprowadzi¢ recznie w parametrze (90.58) lub pobraé z innego
parametru. Ta pozycja jest ustawiona jako wartos¢ licznika pozycji (90.7), gdy aktywo-
wane jest zrédto wybrane za pomocg parametru 90.67, takie jak przetacznik kraricowy
podtaczony do wejscia cyfrowego. Pomysine zainicjowanie jest wskazane przez bit 4
parametru 90.35.

Kolejne przypadki inicjowania licznika musza by¢ wczeséniej wigczone za pomoca para-
metru 90.69. Aby zdefiniowac okno czasu dla inicjowania, mozna uzy¢ parametru 90.68
do ograniczenia sygnatu z przetagcznika kraricowego. Aktywny btad w przemienniku
czestotliwosci réwniez uniemozliwi inicjowanie licznika.

Obstuga btedéw enkodera

Gdy enkoder jest uzywany na potrzeby sprzezenia zwrotnego od obcigzenia, dziatanie
podejmowane w przypadku btedu enkodera jest okreslane przy uzyciu parametru 90.55.
Jesli parametr jest ustawiony na Ostrzezenie, obliczanie jest kontynuowane bez przerw
przy uzyciu oszacowanej pozycji silnika. W przypadku przywrdcenia pracy enkodera po
btedzie obliczanie jest przetagczane ponownie na sprzezenie zwrotne enkodera. Sygnaty
pozycji obcigzenia (90.4, 90.5 1 90.7) sa caty czas aktualizowane, ale bit 6 parametru
90.35 zostaje ustawiony tak, aby wskazywat potencjalnie nieprawidtowe dane pozycji.
Dodatkowo bit 4 parametru 90.35 jest czyszczony przy nastepnym zatrzymaniu jako
zalecenie ponownego inicjowania licznika pozycji.

Parametr 90.60 definiuje, czy obliczanie pozycji zostaje wznowione od poprzedniej
wartosci po btedzie enkodera lub ponownym uruchomieniu jednostki sterujgcej. Do-
myslnie bit 4 parametru 90.35 jest czyszczony po btedzie w celu wskazania, ze wymagane
jest ponowne inicjowanie. Gdy parametr 90.60 jest ustawiony na wartos¢ Kont. od
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poprzedniej wart., wartosci pozycji zostajg zachowane w przypadku btedu lub ponow-
nego uruchomienia, a bit 6 parametru 90.35 zostaje ustawiony w celu wskazania, ze
wystapit btad.

Uwaga: w przypadku enkodera absolutnego wieloobrotowego bit 6 parametru 90.35
zostaje oczyszczony przy nastepnym zatrzymaniu przemiennika czestotliwosci, jesli
dziatanie enkodera zostato przywrdécone po btedzie, a bit 4 nie zostaje oczyszczony.
Stan licznika pozycji zostaje zachowany po ponownym uruchomieniu jednostki sterujacej.
Nastepnie zostaje wznowione obliczanie pozycji od pozycji bezwzglednej podanej przez
enkoder i z uwzglednieniem pozycji poczgtkowej okreslonej przy uzyciu parametru
90.58.

OSTRZEZENIE!

AJes’li przemiennik czestotliwosci jest w stanie zatrzymania w chwili wystgpienia
btedu enkodera lub przemiennik czestotliwosci nie jest zasilany, parametry 90.4,
90.5, 90.7 1 90.35 nie sg aktualizowane, poniewaz nie mozna wykry¢ ruchu obcia-
zenia. W przypadku uzywania wartosci poprzedniej pozycji (parametr 90.60 jest
ustawiony na wartos¢ Kont. od poprzedniej wart.) nalezy pamietad, ze nie mozna
polegac na danych pozycji, gdy obciazenie moze sie ruszad.

Odczyt/zapis wartosci licznika pozycji za pomoca magistrali komunikacyjnej

Dostep do parametréw funkcji licznika pozycji, takich jak 90.7 1 90.58, jest mozliwy z
systemu sterowania wyzszego poziomu w nastepujacych formatach:

+ 16-bitowa liczba catkowita (jesli 16 bitdw jest wystarczajace dla zastosowania)

« 32-bitowa liczba catkowita (dostep do niej mozliwy jest przez dwa kolejne stowa
16-bitowe)

Na przyktad: aby odczytaé parametr 90.7 przez magistrale komunikacyjna, nalezy
ustawic¢ parametr wyboru okreslonego zestawu danych (w grupie 52) na Inny — 90.7,
a nastepnie wybrac¢ format. Jesli wybrano format 32-bitowy, kolejne stowo danych jest
réwniez rezerwowane automatycznie.

Konfiguracja sprzezenia zwrotnego od silnika enkodera HTL

1. Okresli¢ typ modutu interfejsu enkodera (parametr 91.11 = FEN-31) oraz gniazdo,
w ktérym zostanie zainstalowany modut (91.12).

2. Okresli¢ typ enkodera (92.1 = HTL). Lista parametréw zostanie ponownie odczytana
z przemiennika czestotliwosci po zmianie wartosci.

Okresli¢ modut interfejsu, do ktérego podtaczony jest enkoder (92.2 = Modut 1).
4. Ustawic liczbe impulséw zgodnie z tabliczkg znamionowa enkodera (92.10).

Wprowadzi¢ przetozenie w parametrach 90.43 i 90.44, jesli enkoder obraca sie z
inng predkoscia niz silnik (tj. nie jest zamontowany bezposrednio na wale silnika).

6. Ustawic parametr 91.10 na wartos$¢ Odswiez, aby zastosowaé nowe ustawienia
parametréow. Wartos¢ parametru automatycznie zmieni sie z powrotem na Gotowe.




Funkcje programu 61

7. Sprawdzié, czy parametr 91.2 wskazuje poprawny typ modutu interfejsu (FEN-31).
Ponadto sprawdzi¢ stan modutu. Obie diody LED powinny $wieci¢ na zielono.

Uruchomi¢ silnik z zadang wartoscia predkosci, np. 400 obr./min.

Poréwnad szacowang predkos¢ (1.2) ze zmierzong predkoscia (1.4). Jesli obie war-
tosci sg takie same, ustawic¢ enkoder jako Zrédto sprzezenia zwrotnego (90.41 =
Enkoder 1).

10. Okresli¢ dziatanie, jakie zostanie wykonane w przypadku utraty sygnatu sprzezenia
zwrotnego (90.45).

Przyktad 1: Uzywanie tego samego enkodera na potrzeby sprzezenia zwrotnego
od obciazenia i silnika

Przemiennik czestotliwosci steruje silnikiem uzywanym na potrzeby podnoszenia tadunku
przy uzyciu dzwigu. Enkoder przymocowany do watu silnika jest uzywany jako sprzezenie
zwrotne dla sterowania silnikiem. Ten sam enkoder jest tez uzywany na potrzeby obli-
czania wysokoscifadunku w zadanej jednostce. Miedzy watem silnika i bebnem kablowym
znajduje sie przetozenie. Enkoder jest skonfigurowany jako Enkoder 1 jak pokazano w
czesci Konfiguracja sprzezenia zwrotnego od silnika enkodera HTL powyzej. Dodatkowo
wprowadzone sa nastepujace ustawienia:

- 9043=1

- 9044=1

Przetozenie nie jest wymagane, poniewaz enkoder jest zamontowany bezposrednio
na wale silnika.

« 90.51=Enkoder1

- 9053=1
« 90.54=50
Beben kablowy wykonuje jeden obrét na 50 obrotéw wata silnika.
-« 9061=1
-« 9062=1

Tych parametrdéw nie nalezy zmienia¢, poniewaz oszacowanie pozycji nie jest uzy-
wane na potrzeby sprzezenia zwrotnego.

-« 9063=7

- 90.64=10
tadunekjest przemieszczany o 70 centymetréw (7/10 metra) na jeden obrét bebna
kablowego.

Wysokos$¢ tadunku w metrach moze zostaé odczytana w parametrze 90.7, a parametr
90.3 wyswietla predkos$¢ obrotowa bebna kablowego.

Przyktad 2: Uzywanie dwéch enkoderéw

Jeden enkoder (enkoder 1) jest uzywany na potrzeby sprzezenia zwrotnego od silnika.
Enkoder jest potaczony z watem silnika przy uzyciu przetozenia. Drugi enkoder (enkoder
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2) mierzy predkos¢ liniowg w innym miejscu maszyny. Kazdy enkoder jest skonfiguro-
wany jak pokazano w czesci Konfiguracja sprzezenia zwrotnego od silnika enkodera
HTL powyzej. Dodatkowo wprowadzone sg nastepujace ustawienia:

« 90.41=Enkoder1
« 9043=1

« 9044=3
Enkoder wykonuje trzy obroty na jeden obrét watu silnika.
« 90.51 = Enkoder 2

Predkos¢ liniowa mierzona przy uzyciu enkodera 2 moze zostaé odczytana w parametrze
90.3. Ta wartos¢ jest podana w obr./min. Mozna ja skonwertowad na inng jednostke
przy uzyciu parametru 90.53190.54. Nalezy pamietad, ze przetozenia ze stata podawania
nie mozna skonwertowad, poniewaz nie wptywa ono na parametr 90.3.

Przyktad 3: Kompatybilno$é ACS 600 / ACS800

W przypadku przemiennikéw czestotliwosci ACS 600 i ACS800 zbocza rosnace i opada-
jace z kanatéw enkodera A i B sg zazwyczaj zliczane, aby osiggna¢ najlepsza mozliwa
doktadnosé. Dlatego tez otrzymana liczba impulséw na obrét jest réwna czterokrotnosci
nominalnej liczbie impulsédw enkodera.

W tym przyktadzie 2048-impulsowy enkoder typu HTL jest zamontowany bezposrednio
na wale silnika. Zadana pozycja poczatkowa odpowiadajgca przetacznikowi bliskosci
to 66770.

W ACS880 wprowadzane sa nastepujace ustawienia:
e  921=HTL

« 92.2=Modut1l

« 92.10=2048

9213 =Wiacz

« 90.51 =Enkoder1

«  90.63=8192 (tj. 4 x wartos¢ parametru 92.10, poniewaz liczba odebranych impulséw
to 4-krotnos$¢ znamionowej. Patrz tez parametr 92.12)

. Zadany parametr ,dane wyj.” jest ustawiony na warto$¢ Inny — 90.58 (format 32-
bitowy). Nalezy okresli¢ tylko starsze stowo — kolejne stowo danych jest automa-
tycznie rezerwowane dla mtodszego stowa.

«  Wybrane Zrédta (takie jak wejscia cyfrowe lub bity uzytkownika stowa sterujacego
sa wybierane w parametrach 90.67 i 90.69.

W PLC, jesli wartos¢ poczatkowa jest okreslona w formacie 32-bitowym za pomoca

stowa mtodszego i stowa starszego (odpowiadajgcym w ACS800 parametrom POS

COUNT INIT LO i POS COUNT INIT HI), wprowadzi¢ wartos¢ 66770 w tych stowach w
nastepujacy sposob:

. Np. PROFIBUS:
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+ FBAdata out x = POS COUNT INIT HI = 1 (poniewaz bit 16 jest réwny 65536)
« FBAdataout (x +1) = POS COUNT INIT LO = 1234.

«  Uktad automatyki ABB za pomoca komunikacji DDCS, np.:
. Dataset12.1=POS COUNT INIT HI
- Dataset12.2=POS COUNTINITLO

Aby przetestowad konfiguracje PLC, nalezy zainicjowa¢ licznik pozycji z podtaczonym
enkoderem. Wartos$¢ poczatkowa przestana z PLC powinna by¢ natychmiast odwzoro-
wana przez parametr 90.7 przemiennika czestotliwosci. Ta sama wartos¢ powinna sie
nastepnie pojawi¢ w PLC po odczytaniu z przemiennika czestotliwosci.

Ustawienia i diagnostyka

Grupy parametrow 90 Wybor sprzezenia zwrotnego (str. 519), 91 Ustawienia modutu
enkodera (str. 531), 92 Enkoder 1: konfiguracja (str. 535) i 93 Enkoder 2: konfigura-
cja (str. 542).

Bieg prébny

Funkcja biegu prébnego umozliwia uruchomienie silnika na krétki czas, przy wykorzy-
staniu monostabilnego przetacznika. Funkcja biegu prébnego jest zwykle uzywana do
lokalnego sterowania maszynami w trakcie przeprowadzania prac uruchomieniowych
lub serwisowych.

Dostepne sg dwie funkcje biegu prébnego (11 2). Kazda z nich posiada wtasne zrédta
aktywacji i warto$ci zadanej. Zrédta sygnatéw wybiera sie za pomoca parametréw 20.26
i20.27. Po aktywowaniu biegu prébnego przemiennik czestotliwosci zostanie urucho-
miony i rozpocznie przyspieszanie do zdefiniowanej predkosci biegu prébnego (22.42
lub 22.43) z uwzglednieniem zdefiniowanej rampy przyspieszania biegu prébnego
(23.20). Po wytaczeniu sygnatu aktywacji biegu przemiennik czestotliwosci rozpocznie
zmniejszanie predkosci do zera z uwzglednieniem zdefiniowanej rampy zwalniania
biegu prébnego (23.21).

Na ponizszym rysunku i w ponizszej tabeli przedstawiono sposdb dziatania przemien-
nika czestotliwosci w trakcie biegu prébnego. W tym przyktadzie uzywany jest tryb za-
trzymywania zgodnie z rampa (patrz parametr 21.3).

«  Polecenie biegu prébnego = Stan zrédta ustawiony za pomocg parametru 20.26 lub
20.27

+  Wiaczanie biegu prébnego = Stan Zrdédta ustawiony za pomocg parametru 20.25

+  Polecenie startu = Stan polecenia startu przemiennika czestotliwosci.
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Polecenie __, |

biegu I

!
Wiaczanieo | I

biegu | | l |
prébnego
Polecenie | | | |
startu

Predkos¢

— — — ——t—t—t—r—

I T T L T
12 34 56 78 10 11 12 13 1415 16 17 18 19 t
Faza | Polece- | Wia- | Polece- Opis

nie bie- | czanie | nie star-

guprob- | biegu tu
nego | préb-
nego

1-2 1 1 0 Przemiennik czestotliwosci zwieksza predkosé biegu prob-
nego z uwzglednieniem rampy przyspieszania funkcji biegu
prébnego.

2-3 1 1 0 Przemiennik czestotliwosci dazy do uzyskania wartosci za-
danej biegu prébnego.

3-4 0 1 0 Przemiennik czestotliwosci zmniejsza predkos¢ do zera z
uwzglednieniem rampy zwalniania funkcji biegu prébnego.

4-5 0 1 0 Przemiennik czestotliwo$ci zostaje zatrzymany.

5-6 1 1 Przemiennik czestotliwosci zwieksza predkosé biegu préob-
nego z uwzglednieniem rampy przyspieszania funkcji biegu
prébnego.

6-7 1 1 0 Przemiennik czestotliwosci dazy do uzyskania wartosci za-
danej biegu prébnego.

7-8 0 1 0 Przemiennik czestotliwosci zmniejsza predkos¢ do zera z
uwzglednieniem rampy zwalniania funkcji biegu prébnego.

8-9 0 1-0 0 Przemiennik czestotliwosci zostaje zatrzymany. Polecenia
startu sa ignorowane, jesli aktywny jest sygnat wtaczenia
biegu prébnego. Po zdjeciu sygnatu wtaczania biegu préb-
nego wymagane jest wydanie nowego polecenia startu.

9-10 X 0 1 Przemiennik czestotliwosci rozpoczyna przyspieszanie do
wartosci zadanej predkosci z uwzglednieniem wybranej
rampy przyspieszania (parametry 23.11...23.19).

10-11 X 0 1 Przemiennik czestotliwosci dazy do uzyskania warto$ci za-

danej predkosci.
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11-12

12-13
13-14

Przemiennik czestotliwos$ci rozpoczyna zwalnianie do pred-
kosci zerowej z uwzglednieniem wybranej rampy zwalniania
(parametry 23.11...23.19).

Przemiennik czestotliwo$ci zostaje zatrzymany.

Przemiennik czestotliwosci rozpoczyna przyspieszanie do
wartosci zadanej predkosci z uwzglednieniem wybranej
rampy przyspieszania (parametry 23.11...23.19).

14-15

X 0-1

Przemiennik czestotliwosci dazy do uzyskania wartosci za-
danej predkosci. Sygnat wiaczania biegu prébnego jest
ignorowany, dopdki aktywne jest polecenie startu. Jesli sy-
gnat wtaczenia biegu prébnego jest aktywny, a wydawanie
polecenia startu zostanie zakoriczone, bieg prébny zostanie
natychmiast wtaczony.

15-16

16-17

17-18

0-1 1

Wydawanie polecenia startu zostanie zakoriczone. Przemien-
nik czestotliwosci rozpocznie zwalnianie z uwzglednieniem
wybranej rampy zwalniania (parametry 23.11...23.19).

Po rozpoczeciu wydawania polecenia biegu prébnego zwal-
niajacy przemiennik czestotliwosci bedzie kontynuowat
zwalnianie z uwzglednieniem rampy zwalniania funkcji biegu
prébnego.

Przemiennik czestotliwosci dazy do uzyskania wartosci za-
danej biegu prébnego.

Przemiennik czestotliwos$ci zmniejsza predkosé z uwzgled-
nieniem rampy zwalniania funkcji biegu prébnego.

18-19

Przemiennik czestotliwos$ci rozpoczyna zwalnianie do pred-
kosci zerowej z uwzglednieniem wybranej rampy zwalniania
(parametry 23.11

Warto réwniez zapoznad sie ze schematem blokowym znajdujacym sie na stronie 696.

Funkcja biegu prébnego dziata na poziomie czasu 2 ms.
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Uwaga:

«  Funkcja biegu prébnego nie jest dostepna, jesli przemiennik czestotliwosci jest
sterowany lokalnie.

- Nie mozna wiaczy¢ biegu prébnego, jesli wydano polecenie startu przemiennika
czestotliwosci lub jesli przemiennik czestotliwosci zostat uruchomiony po wtgczeniu
biegu prébnego. Aby uruchomi¢ przemiennik czestotliwosci po zakoriczeniu biegu
probnego, nalezy wydac nowe polecenie startu.

OSTRZEZENIE!

Jesli funkcja biegu prébnego zostata wtaczona i aktywowana po wydaniu
polecenia startu, zostanie ona aktywowana zaraz po wytaczeniu polecenia
startu.

. Jesliaktywowano obie funkcje biegu prébnego, wyzszy priorytet ma funkcja, ktérg
aktywowano jako pierwsza.

«  Funkcja biegu prébnego korzysta z trybu sterowania predkoscia.

«  Czasydecydujace o ksztatcie rampy (parametry 23.16...23.19) nie maja zastosowania
w przypadku ramp przyspieszania/zwalniania biegu préobnego.

«  Funkcje ruchu powolnego aktywowane za posrednictwem magistrali komunikacyjnej
(patrz parametr 6.1, bity 8...9) korzystaja z wartosci zadanych i czaséw rampy
zdefiniowanych na potrzeby biegu prébnego, lecz nie wymagaja podania sygnatu
wtaczenia biegu prébnego.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 20.25 Wt. biegu prébnego (str. 270), 20.26 Zrédto startu biegu prébn.
1(str.270),20.27 Zrédto startu biegu prébn. 2 (str. 271), 22.42 Wart. zad. biegu prébnego
1 (str. 288), 22.43 Wart. zad. biegu probnego 2 (str. 288), 23.20 Czas przysp. dla biegu
proéb. (str. 296) i 23.21 Czas zwaln. dla biegu prdb. (str. 296).

Skalarne sterowanie silnikiem

Zamiast bezposredniego sterowania momentem (DTC) mozna wybra¢ sterowanie
skalarne jako metode sterowania silnikiem. W trybie sterowania skalarnego przemiennik
czestotliwoscijest sterowany za pomoca wartosci zadanej predkosci lub czestotliwosci.
Jednak sterowanie skalarne nie pozwala na osiaggniecie tak wysokiej wydajnosci, jaka
mozna osiggnad, korzystajac ze sterowania DTC.

Zalecana jest aktywacja trybu skalarnego sterowania silnikiem:
- jesdli prad znamionowy silnika nie jest wiekszy niz 1/6 wyj$ciowego pradu znamio-
nowego przemiennika czestotliwosci;

« jesliprzemiennik czestotliwoscijest uzywany bez podtgczonego silnika, na przyktad
w celach testowych;
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- jesli przemiennik czestotliwosci napedza silnik $redniego napiecia za posrednictwem
transformatora podwyzszajacego; lub

- wprzypadku sterowania wieloma silnikami za pomoca jednego przemiennika cze-
stotliwosci; jesli
« obciazenie nie jest dzielone réwnomiernie pomiedzy silnikami,
- silniki sg réznych rozmiardw, lub
- silniki zostang zmienione po identyfikacji silnikéw (Bieg identyfikacyjny).

W przypadku sterowania skalarnego niektére standardowe funkcje sg niedostepne.

Patrz tez sekcja Tryby dziatania przemiennika czestotliwosci (str. 26).

Kompensacja IR przy skalarnym sterowaniu silnikiem

Kompensacja IR (znana réwniez jako podbicie napiecia) jest dostepna tylko wtedy, gdy
uzywany jest tryb skalarnego sterowania silnikiem. Po aktywacji kompensacji IR prze-
miennik czestotliwosci bedzie dostarczat silnikowi zwiekszone napiecie przy niskich
predkosciach. Kompensacja IR jest przydatna w aplikacjach wymagajacych wysokiego
momentu rozruchowego. W aplikacjach z podbiciem napiecie nie moze by¢ dostarczane
przy uzyciu transformatora przy O Hz, dlatego dostepny jest dodatkowy punkt przegiecia
na potrzeby definiowania kompensacji przy prawie zerowej czestotliwosci.

W przypadku bezposredniego sterowania momentem (DTC) nie jest koniecznie ani
mozliwe uzywanie funkcji kompensacji IR, gdyz jest ona stosowana automatycznie.

Napiecie
silnika

A

Kompensacja IR

<«=— Brak kompensacji

P fHz)

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 19.20 Jedn. zad. ster. skalarnego (str. 259), 97.12 Czest. podwyzsz. komp.
IR (str. 574), 97.13 Kompensacja IR (str. 575) i 99.4 Tryb sterowania silnikiem (str. 580).

Grupa parametréw: 28 tancuch w. zad. czestotliwosci (str. 330).

Automatyczne fazowanie

Autofazowanie to automatyczny rutynowy pomiar, ktérego celem jest okreslenie poto-
zenia katowego strumienia magnetycznego silnika synchronicznego z magnesami
trwatymi lub osi magnetycznej synchronicznego silnika reluktancyjnego. Aby mozliwe
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byto doktadne sterowanie momentem silnika, wymagana jest znajomos$¢ potozenia
absolutnego strumienia wirnika.

Czujniki, takie jak absolutne enkodery i resolwery, wskazujg potozenie wirnika zawsze
po okresleniu odchylenia miedzy kagtem zerowym wirnika i kagtem czujnika. Natomiast
standardowy enkoder impulséw okresla potozenie wirnika, gdy sie on obraca, lecz po-
czatkowe potozenie nie jest znane. Enkoder impulséw moze by¢ uzywany jako enkoder
absolutny, jesli zostanie wyposazony w czujniki Halla, jednak doktadnos$¢ pomiaru po-
tozenia poczatkowego nie bedzie najlepsza. Czujniki Halla generuja tak zwane impulsy
komutacyjne, ktére zmieniajg ich stan szesciokrotnie podczas jednego obrotu, dlatego
mozna jedynie okresli¢ sektor obejmujgcy 60° petnego obrotu, w obrebie ktérego
znajduje sie potozenie poczatkowe.

Wiele enkoderdw przekazuje impuls zerowy (nazywany réwniez impulsem Z) raz podczas
kazdego obrotu. Pozycja impulsu zerowego jest stata. Jesli ta pozycja jest znana
wzgledem pozycji zerowej uzywanej przez modut sterowania silnikiem, znana jest
réwniez pozycja wirnika w momencie impulsu zerowego.

Uzywanie impulsu zerowego poprawia niezawodnos$¢ pomiaru pozycji wirnika. Pozycja
wirnika musi by¢ okreslona podczas uruchomienia, poniewaz wartos¢ poczatkowa po-
dana przez enkoder jest réwna zero. Procedura automatycznego fazowania okresla
pozycje, ale istnieje pewne ryzyko btedu pozycji. Jesli zerowa pozycja impulsu jest znana
wczesniej, pozycja wykryta przez automatyczne fazowanie moze zostac poprawiona,
gdy tylko po raz pierwszy po uruchomieniu wykryty zostanie impuls zerowy.

N

Wirnik e

Absolutny enkoder/resolwer

\
s

W przypadku silnikéw synchronicznych z magnesami trwatymi oraz synchronicznych
silnikdw reluktancyjnych rutynowe automatyczne fazowanie jest wykonywane, jesli:

1. Uzywanyjest absolutny enkoder, resolwer lub enkoder generujacy sygnaty komuta-
cyjne. Pomiar potozenia wirnika i enkodera jest wykonywany jednorazowo.

2. Uzywany jest enkoder inkrementalny. Pomiar jest wykonywany za kazdym razem
po witaczeniu zasilania.
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3. Uzywane jest sterowanie silnikiem w petli otwartej. Pomiar potozenia wirnika jest
wykonywany za kazdym razem po uruchomieniu.

4. Gdy pozycjaimpulsu zerowego musi by¢ mierzona przed pierwszym uruchomieniem
po podtaczeniu zasilania.

Uwaga: W trybie sterowania w petli zamknietej automatyczne fazowanie jest wykony-
wane automatycznie po biegu identyfikacyjnym silnika (Bieg identyfikacyjny). Automa-
tyczne fazowanie jest rowniez wykonywane automatycznie przed uruchomieniem, gdy
jest to niezbedne.

W trybie sterowania w petli otwartej kat zerowy wirnika jest okreslany przed startem.
W trybie sterowania w petli zamknietej aktualny kat zerowy wirnika jest okreslany
podczas automatycznego fazowania, gdy czujnik wskazuje kat zerowy. Nalezy okreslié
przesuniecie kata, poniewaz aktualny kat zerowy czujnika i wirnika zazwyczaj nie sg
zgodne. Tryb automatycznego fazowania okresla sposéb wykonywania tej czynnosci
w trybie petli otwartej i zamkniegte;j.

Uzytkownik takze moze okresli¢ odchylenie potozenia wirnika uzywane na potrzeby
sterowania silnikiem — zobacz parametr 98.15. Nalezy pamiegta¢, ze procedura automa-
tycznego fazowania réwniez zapisuje wynik w tym parametrze. Wyniki sa aktualizowane,
nawet jesli ustawienia uzytkownika nie sg wtaczone parametrem 98.1.

Uwaga: W trybie sterowania w petli otwartej silnik zawsze sie obraca, gdy jest urucho-
miony, poniewaz wat jest zwrdcony w strone strumienia szczagtkowego.

Bit 4 parametru 6.21 wskazuje, czy juz okreslono potozenie wirnika.

Tryby automatycznego fazowania
Dostepnych jest kilka trybdéw automatycznego fazowania (patrz parametr 21.13).

Tryb obrotowy (Obracanie) jest zalecany szczegdlnie w przypadku 1 (zobacz liste powy-
zej), poniewaz jest to najbardziej doktadna i niezawodna metoda. W trybie obrotowym
wat silnika jest obracany do tytu i do przodu (+360/pary biegunéw)°® w celu okreslenia
potozenia wirnika. W przypadku 3 (sterowanie w petli otwartej) wat jest obracany tylko
w jednym kierunku, a kat jest mniejszy.

Inny tryb obrotowy, Obracanie zimpulsem Z, moze by¢ uzywany, jesli istnieje trudnos¢
w uzywaniu normalnego trybu obracania, na przyktad z powodu znacznego tarcia. W
tym trybie wirnik jest obracany powoli do momentu wykrycia impulsu zerowego z en-
kodera. Kiedy impuls zerowy jest wykrywany po raz pierwszy, jego pozycja jest zapisy-
wana w parametrze 98.15, ktéry moze by¢ edytowany w celu dostosowania ustawien.
Nalezy zauwazy¢, ze uzycie tego trybu z enkoderem impulsu zerowego nie jest obowigz-
kowe. W trybie sterowania w petli otwartej oba tryby obrotowe sg identyczne.

Tryby nieruchome (Zatrzymanie 1, Zatrzymanie 2) maja zastosowanie, jesli nie ma
mozliwosci obrécenia watu silnika (na przyktad po podtaczeniu obcigzenia). Poniewaz
charakterystyki silnikow i obcigzenia sg rézne, nalezy przeprowadzi¢ testy w celu
okreslenia najodpowiedniejszego trybu nieruchomego.
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Przemiennik czestotliwo$ci moze okresli¢ potozenie wirnika, jesli uruchomiono silnik
w trybie sterowania w petli otwartej lub zamknietej. W takim przypadku ustawienie
parametru 21.13 nie ma zadnego zastosowania.

Proces automatycznego fazowania moze zakonczy¢ sie btedem, dlatego tez zalecane
jest wykonanie go kilka razy i sprawdzenie wartos$ci parametru 98.15.

Btad automatycznego fazowania (3385) moze wystapic¢ przy uruchomionym silniku, jesli
szacowany kat silnika rézni sie zbytnio od kata zmierzonego. Moze to byé spowodowane
miedzy innymi przez nastepujace czynniki:

«  Enkoder slizga sie na wale silnika.

+  Wprowadzono nieprawidtowg wartos¢ w parametrze 98.15

«  Silnik juz sie obraca przed uruchomieniem procesu automatycznego fazowania.
- Wybrano tryb Obracanie w parametrze 21.13, ale wat silnika jest zablokowany.

- Wybrano tryb Obracanie zimpulsem Z w parametrze 21.13, ale nie wykryto impulsu
zerowego w obrotach silnika.

«  Wybrano nieprawidtowy typ silnika w parametrze 99.3

«  Przebieg identyfikacyjny silnika zakonczyt sie niepowodzeniem.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 6.21 Stowo stanu 3 (str. 172), 21.13 Tryb autom. fazowania (str. 278), 98.15
Przesuniecie pozycji uzytk. (str. 579) i 99.13 Zgdanie biegu ident. (str. 584).

Hamowanie strumieniem

OSTRZEZENIE!
Silnik musi mie¢ znamionowa mozliwos$¢é pochfaniania energii cieplnej generowanej
podczas hamowania strumieniem.

Przemiennik czestotliwosci moze wzmocni¢ efekt zwalniania poprzez zwiekszenie po-
ziomu magnesowania w silniku. Dzieki zwiekszeniu strumienia silnika energia genero-
wana przez silnik w trakcie hamowania jest przetwarzana na energie cieplng silnika.

Predkos¢ silnika
Ter/Tn (%)

Tsr = Moment hamowania
Ty =100 Nm

Brak hamowania 60
strumieniem

Hamowanie
strumieniem

40

/(

Hamowanie
strumieniem

20 4

- Brak hamowania
strumieniem
T

T T T — f(Hz)

t(s)




Funkcje programu 71

Przemiennik czestotliwo$ci monitoruje stan silnika w sposdb ciggty (takze w trakcie
hamowania strumieniem). Dlatego hamowanie strumieniem moze by¢ stosowane do
zatrzymywania silnika i do zmiany jego predkosci. Oto inne zalety hamowania strumie-
niem:

«  Proces hamowaniarozpoczyna sie natychmiast po wydaniu komendy zatrzymania.
Funkcja moze rozpoczaé hamowanie, nie czekajac na zmniejszenie strumienia.

«  Chtodzenie silnika indukcyjnego jest efektywne. Prad w obwodzie stojana zwieksza
sie podczas hamowania strumieniem. Nie zwieksza sie przy tym prad w obwodzie
wirnika. Chtodzenie stojana jest bardziej efektywne niz chtodzenie wirnika.

« Hamowanie strumieniem moze by¢ stosowane w przypadku silnikéw indukcyjnych
i silnikdw synchronicznych z magnesami trwatymi.

Dostepne sa nastepujace dwa poziomy mocy hamowania:

«  Umiarkowane hamowanie umozliwia szybsze zwalnianie niz w przypadku, gdy ha-
mowanie strumieniem jest wytaczone. Istnieje ograniczenie poziomu strumienia
silnika, co zapobiega przegrzaniu silnika.

«  Petne hamowanie wykorzystuje prawie caty dostepny prad do przetwarzania energii
mechanicznej hamowania na energie cieplna silnika. Czas hamowania jest krétszy
niz w przypadku umiarkowanego hamowania. Jesli ta metoda hamowania jest
czesto stosowana, silnik moze sie mocno nagrzewad.

Ustawienia i diagnostyka

Parametr: 97.5 Hamowanie strumieniem (str. 572).

Magnesowanie DC
Magnesowanie DC mozna zastosowac do silnika, aby
- nagrzac silnik w celu usuniecia kondensacji lub zapobiegniecia jej powstania albo

- zablokowa¢ wirnik przy predkosci zerowej lub predkosci bliskiej zeru.

Nagrzewanie wstepne

Funkcja nagrzewania wstepnego silnika jest dostepna na potrzeby zapobiegania po-
wstawania kondensacji w zatrzymanym silniku lub usuwania kondensacji z silnika przed
jego uruchomieniem. Nagrzewanie wstepne obejmuje dostarczanie pradu DC do silnika
w celu nagrzania jego uzwojen.

Nagrzewanie wstepne jest dezaktywowane przy starcie lub po aktywacji jednej z pozo-
statych funkcji magnetyzacji DC. Gdy przemiennik czestotliwo$ci jest zatrzymany, na-
grzewanie wstepne jest wytaczane przez funkcje bezpiecznego wytgczania momentu,
stan btedu przemiennika czestotliwosci albo przez funkcje uspienia regulatora PID
procesu. Nagrzewanie wstepne moze zostac uruchomione dopiero po uptynieciu jednej
minuty od zatrzymania przemiennika czestotliwosci.

Do wybierania zrédta cyfrowego sterujagcego nagrzewaniem wstepnym stuzy parametr
21.14. Prad nagrzewania jest ustawiany przy uzyciu parametru 21.16.




72 Funkcje programu

Magnesowanie wstepne

Magnesowanie wstepne to magnesowanie DC silnika przed uruchomieniem. W celu
uzyskania mozliwie jak najwyzszego momentu rozruchowego wynoszacego nawet do
200% znamionowego momentu silnika mozna zastosowad¢ magnesowanie wstepne.
Metoda magnesowania wstepnego zalezy od wybranego trybu startu (21.1 lub 21.19).
Dostosowanie czasu magnesowania wstepnego (21.2) pozwala zsynchronizowac uru-
chomienie silnika na przyktad ze zwolnieniem hamulca mechanicznego.

Trzymanie DC

Ta funkcja umozliwia zablokowanie wirnika przy predkosci bliskiej zeru w czasie jego
normalnej pracy. Funkcje trzymania DC mozna aktywowac za pomocg parametru 21.8.
Jesli wartosc zadana predkoscii predkos¢ silnika spadng ponizej konkretnego poziomu
(parametr 21.9), przemiennik czestotliwosci przestanie generowac prad sinusoidalny
i rozpocznie dostarczenie pradu statego do silnika. Prgd mozna ustawi¢ za pomoca
parametru 21.10. Jesli warto$¢ zadana przekracza wartosc¢ okreslong w parametrze 21.9,
przemiennik czestotliwosci bedzie kontynuowat normalne dziatanie.

A
Predkosé Trzymanie
silnika g — DC —
ot
Dokument
21.09 \J
ot

Uwaga:

«  Funkcja trzymania DC jest dostepna tylko w sterowaniu predkoscig w trybie stero-
wania silnikiem DTC (patrz strona 26).

«  Funkcja stosuje prad DC tylko dla jednej fazy w zaleznosci od pozycji wirnika. Prad
zwrotny zostanie rozdzielony pomiedzy pozostate fazy.
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Magnesowanie dodatkowe

Ta funkcja umozliwia kontynuowanie magnesowania silnika przez pewien czas (parametr
21.11) po jego zatrzymaniu. Zapobiega to poruszaniu sie maszyny pod wptywem obcia-
Zenia, na przykfad w czasie, gdy nie mozna jeszcze uzy¢ hamulca mechanicznego.
Funkcje magnesowania dodatkowego mozna aktywowac za pomoca parametru 21.8.
Prad i czas magnesowania ustawia sie za pomoca parametréow 21.10 i 21.11.

Uwaga: Funkcja magnesowania dodatkowego jest dostepna tylko gdy wybranym trybem
zatrzymania jest hamowanie zgodnie z rampg (patrz parametr 21.3).

Magnesowanie ciaggte

Do aktywacji magnesowania ciggtego mozna wybraé sygnat cyfrowy, taki jak bit uzyt-
kownika stowa sterujacego magistrali komunikacyjnej. Moze to by¢ szczegdlnie przy-
datne w procesach wymagajacych zatrzymania silnikéw (na przyktad aby przejs¢ w tryb
oczekiwania do momentu przetworzenia nowego materiatu), a nastepnie ich szybkiego
uruchomienia bez wczes$niejszego magnesowania.

Uwaga:

- Funkcja magnesowania dodatkowego jest dostepna tylko w w trybie sterowania
silnikiem DTC (patrz strona 26). Jesli parametr 21.12 bedzie wtaczony, silnik bedzie
utrzymywany w stanie namagnesowania po zatrzymaniu wedtug rampy. Aby wigczy¢
ciagte magnesowanie po zatrzymaniu z wybiegiem, nalezy przetaczy¢ polecenie
(21.12): wigczyd je, wytaczyd i wigczyé. Dodatkowo w przypadku wytaczenia sygnatu
zezwolenia na bieg przed rozpoczeciem magnesowania ciagtego wymagane jest
nowe zbocze rosnace.

- Magnesowanie ciggte nie powinno by¢ wtaczane, gdy silnik sie obraca.

OSTRZEZENIE!

A Silnik musi by¢ zaprojektowany tak, aby pochtaniat lub rozpraszat energie cieplng
generowang podczas ciagtego magnesowania, na przyktad za pomocg wymuszonej
wentylacji.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 6.21 Stowo stanu 3 (str. 172), 21.1 Tryb startu (str. 272), 21.2 Czas magnesowa-
nia (str. 273), 21.8 Sterowanie pragdem DC...21.12 Polecenie ciggtego magnes. (str. 278),
21.14 Zrédto wej. nagrz. wstepn. (str. 279) i 21.16 Prad nagrz. wstepnego (str. 279).

Szacowanie temperatury silnika

Funkcja szacowania temperatury silnika identyfikuje rezystancje stojana i szacuje
wstepng temperature silnika. Szacowana temperatura silnika moze by¢ uzywana, gdy
temperatura otoczenia spadnie ponizej zera stopni Celsjusza.

Temperatura jest szacowana przez podanie pradu DC (25% znamionowego pradu silnika)
do silnika przez czas 4 sekund (domysinie). Funkcja uzywa wartosci rezystancji w tem-
peraturze pokojowej uzyskanej podczas biegu identyfikacyjnego.
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Funkcje mozna aktywowac za pomocg parametru 21.37. Czas szacowania mozna zdefi-
niowac za pomoca parametru 21.38. Funkcje mozna aktywowad na jeden z dwéch spo-
sobdw: Za pomoca komendy Uruchom przemiennik czestotliwosci lub podczas wigczania
zasilania przemiennika czestotliwosci (po rozruchu karty sterowania).

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 21.37 Szacowanie temperatury silnika (str. 281) i 21.38 Czas szacowania
temperatury silnika (str. 282).

Szesciokatny wzorzec strumienia silnika

Uwaga: Ta funkcja jest dostepna jedynie w trybie skalarnego sterowania silnikiem
(patrz strona 26).

Zwykle przemiennik czestotliwosci steruje strumieniem silnika tak, aby wektor strumie-
nia obracajacego podazat za okragtym wzorcem. Tak jest najlepiej dla wiekszosci zasto-
sowan. Jednak podczas pracy powyzej punktu ostabienia pola (FWP) nie jest mozliwe
osiagniecie 100% napiecia wyjsciowego. Obniza to szczytowa obcigzalnosé przemien-
nika czestotliwosci.

Dzieki szeSciokatnemu wzorcowi strumienia silnika mozna osiggna¢ maksymalne na-
piecie wyjsciowe powyzej punktu ostabienia pola Zwieksza to szczytowa obcigzalnos¢
w poréwnaniu z okragtym wzorcem, ale z powodu rosnacych strat ciggta obcigzalnosé
w zakresie FWP ... 1,6 x FWP jest obnizona. Przy aktywnym sze$ciokgtnym strumieniu
silnika wzorzec zmienia sie z okragtego na szes$ciokatny stopniowo, w miare zwiekszania
sie czestotliwosci od 100% do 120% FWP.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 97.18 Ostabienie pola szesciokat. (str. 575) i 97.19 Pkt ostab. pola szescio-
kat. (str. 576).
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Sterowanie aplikacyjne

Makra aplikacyjne

Makra aplikacyjne sg zdefiniowanymi wstepnie zestawami parametréw aplikacji i kon-
figuracji we/wy. Patrz rozdziat Makra aplikacyjne.

Sterowanie PID dla procesu

Przemiennik czestotliwosci zawiera wbudowany regulator PID, ktéry umozliwia stero-
wanie zmiennymi procesowymi, takimi jak ci$nienie, przeptyw lub poziom ptynu.

W przypadku regulacji procesu PID do przemiennika czestotliwosci przesytana jest
wartos¢ zadana procesu, a nie wartos¢ zadana predkosci. Ponadto do przemiennika
czestotliwosci przesytana jest wartosé biezaca (sprzezenie zwrotne procesu). Funkcja
regulacji procesu PID dostosowuje informacje o predkosci przemiennika czestotliwosci,
co umozliwia zachowanie zgdanego poziomu (nastawy) mierzonej wartosci procesu
(wartosci biezacej).

Regulacja procesu PID dziata na poziomie czasu 2 ms.

Ponizszy uproszczony schemat blokowy przedstawia zasade dziatania sterowania PID
dla procesu. Bardziej szczegétowy schemat blokowy znajduje sie na stronie 710.

Nastawa ——
Ograniczenie . ,
tancuch wartosc
Regulator zadanej
Filtr PID D - predkosci,
All > procesu momentu lub
Al2 — > : czestotliwosci
Biezace >
e wartosci
> r
D2D procesu
FBA —|

Program sterujacy zawiera dwa petne zestawy ustawien regulatora procesu PID, ktére
mozna zmieniad, gdy tylko jest to konieczne. Patrz parametr 40.57.

Uwaga: Sterowanie PID dla procesu jest dostepne tylko przy sterowaniu zewnetrznym;
patrz sekcja Sterowanie lokalne a sterowanie zewnetrzne (str. 23).

Skrécona procedura konfiguracji regulatora procesu PID

1. Aktywowac regulator PID dla procesu (parametr 40.7).

2. Wybrac zrédto sprzezenia zwrotnego (parametry 40.8...40.11).
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3. Wybra¢d zrédto nastawy (parametry 40.16...40.25).

4. Ustawic¢ wzmocnienie, czas catkowania, czas rézniczkowania i poziomy wyjsciowe
regulatora PID (40.32, 40.33, 40.34, 40.36 i 40.37).

5. Wartos¢ wyjsciowa regulatora PID pokazuje parametr 40.1. Wybrad te wartos¢ jako
Zrédto, na przyktad w parametrze 22.11.

Funkcja uspienia dla regulatora PID zmiennej procesowej

Z funkcji uspienia mozna korzystaé w aplikacjach regulacji PID, ktére obejmuja relatywnie
dtugie okresy niskiego zapotrzebowania (np. zbiornik ma okreslony poziom). Podczas
takich okreséw funkcja uspienia oszczedza energie, zatrzymujac catkowicie silnik zamiast
wolnego biegu silnika ponizej skutecznego zakresu roboczego systemu. Po zmianie
wartosci sprzezenia zwrotnego regulator PID przebudza przemiennik czestotliwosci.

Uwaga: Funkcja uspienia jest wytgczona, gdy aktywne jest sterowanie hamulcem me-
chanicznym (patrz strona 79).

Przyktad: Przemiennik czestotliwosci steruje pompg zwiekszajaca cisnienie. Zuzycie
wody spada w nocy. W wyniku tego regulator procesu PID zmniejszy predkos¢ silnika.
Jednak z powodu naturalnego ubytku wody w rurach oraz niskiej efektywnosci pompy
wirowej przy niskich predkosciach wat silnika nigdy nie przestatby sie obracac. Po
uptywie czasu okreslonego jako opdznienie uspienia funkcja uspienia wykrywa moment,
gdy silnik pracuje na niskich obrotach, i zatrzymuje niepotrzebnie dziatajaca pompe.
Przemiennik czestotliwosci przechodzi wtedy w tryb uspienia. Cisnienie bedzie jednak
nadal monitorowane. Dziatanie pompy zostanie wznowione w momencie, gdy ci$nienie
spadnie ponizej poziomu aktywacji (nastawa - odchylenie aktywacji) oraz gdy uptynie
czas okreslony jako opdznienie aktywacji.
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Nastawa Czas wzm. us$pienia (40.45)

—

Krok wzmac. uspienia (40.46) ’ I o

Czas

Opédznienie
wznowienia pracy
(40.48)

Wartos¢ aktualna

Wartosci nieodwrdcone

["(40.31 = Bez odwrdécenia (W zad- sp

zwr))
Poziom aktywacji

Nastawa - 40.47

Czas
Wartos¢ aktualna

Poziom aktywacji

Nastawa + 40.47
40.31 = Z odwréceniem (Sp zwr —

-w zad)

Czas
Wyjécie kontrolera PID

tq = opdznienie uspienia
(40.44)

Tryb udpienia

Poziom
. ludpienia
40.43

Czas

STOP START

Sledzenie

W trybie $ledzenia wartos¢ wyjsciowa bloku PID jest ustawiana bezposrednio na wartosé
parametru 40.50 (lub 41.50). Wewnetrzny warunek | regulatora PID jest ustawiony tak,
aby do wyjscia nie byty przekazywane zadne wartosci przejSciowe, dzieki czemu po
wyjsciu z trybu $ledzenia bedzie mozna fagodnie wznowié normalne dziatanie funkcji
regulacji procesu.

Ustawienia i diagnostyka

Parametr 96.4 Wybdr makra (str. 560) (wybdr makra).
Grupy parametrow 40 PID procesu: zestaw 1 (str. 409) i 41 PID procesu: zestaw 2 (str. 424).

Potencjometr silnika

Potencjometr silnika to wistocie licznik, ktérego wartos¢ mozna dostosowac (zmniejszy¢
izwiekszy¢) za pomoca dwdch sygnatéw cyfrowych okreslonych przy uzyciu parametréw
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22.73122.74. Nalezy zauwazy¢, ze sygnaty te nie maja zadnego efektu, gdy przemiennik
czestotliwosci jest zatrzymany.

Po witaczeniu funkcji potencjometru silnika za pomoca parametru 22.71 przyjmuje ona
wartos¢ ustawiong w parametrze 22.72. W zaleznosci od trybu wybranego w parametrze
22.71 wartos¢ potencjometru silnika jest albo zapisywana, albo resetowana po zatrzy-
maniu lub wytgczeniu i wtaczeniu zasilania.

Wspotczynnik zmiany definiuje sie w parametrze 22.75 jako czas wymagany do zmiany
z wartosci minimalnej (22.76) do wartosci maksymalnej (22.77) i na odwraét. Jesli jedno-
czesnie zostang podane sygnaty zmniejszenia i zwiekszenia wartosci, wartos¢ poten-

cjometru silnika nie ulegnie zmianie.

Wyjscie funkcji jest przedstawione przez parametr 22.80, ktéry mozna ustawi¢ bezpo-
$rednio jako Zzrédto dowolnego parametru przetacznika, takiego jak np. 22.11.

W ponizszym przyktadzie pokazano, jak zmienia sie wartos¢ potencjometru silnika.

1

22.73 4 |_
0o — , , L !

22.74* 1
0

22.77

22.80
0

22.76

Ustawienia i diagnostyka

Parametry 22.71 Funkcja potencjom. silnika (str. 289)...22.80 Akt. w. zad. potenc;j. silni-
ka (str. 291).
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Sterowanie hamulcem mechanicznym

Hamulec mechaniczny umozliwia catkowite zatrzymanie silnika i sterowanego urzadzania
w przypadku, gdy przemiennik czestotliwosci zostat zatrzymany lub nie jest zasilany.
Ukfad logiczny sterowania hamulcem monitoruje ustawienia grupy parametréw 44
Sterowanie hamulcem mechan. oraz kilka sygnatéw zewnetrznych i na podstawie tych
informacji aktywuje odpowiednie stany przedstawione na stanéw hamulca schemacie
znajdujacym sie na stronie 80. Tabela ponizej schematu standw zawiera szczegétowe
informacje o stanach i przejSciach miedzy nimi. Wykres czasowy na stronie 83 to przyktad
sekwencji zamknij-otwdrz-zamknij.

Uktad logiczny sterowania hamulcem mechanicznym dziata na poziomie czasu 10 ms.

Wartosci wejsciowe dla uktadu logicznego sterowania hamulcem

Komenda startu przemiennika czestotliwosci (bit 5 w parametrze 6.16) to gtéwne zrédto
informacji sterujacych dla uktadu logicznego sterowania hamulcem. Mozna wybra¢
opcjonalne zrédto sygnatu otwarcia/zamkniecia w parametrze 44.12. Wyniki wspotdzia-
fania tych dwdch sygnatéw sg nastepujace:

«  Polecenie startu = 1 ORAZ sygnat wybrany w parametrze 44.12 = 0 - zgdanie
otwarcia hamulca

«  Polecenie startu = 0 LUB sygnat wybrany w parametrze 44.12 = 1 - zgdanie zamknie-
cia hamulca

Za pomoca parametru 44.11 mozna podtaczy¢ kolejne zrédto sygnatu zewnetrznego,
na przyktad z nadrzednego systemu sterowania, aby uniemozliwi¢ wytaczenie hamulca.

Inne sygnaty, ktére wptywaja na stan uktadu logicznego:
. potwierdzenie stanu hamulca (opcjonalny, definiowany w parametrze 44.7);

«  bit2parametru 6.11 (okresla, czy przemiennik czestotliwosci jest gotowy do dazenia
do wartosci zadanej, czy nie);

- bit6 parametru 6.16 (okresla, czy przemiennik czestotliwosci bedzie przeprowadzat
modulacje, czy nie);

« opcjonalny modut funkcji zabezpieczen FSO-xx.

Wartosci wyjsciowe uktadu logicznego sterowania hamulcem

Hamulec mechaniczny jest sterowany za pomocg bitu O parametru 44.1. Ten bit nalezy
wybrac jako zrédto wyjscia przekaznikowego (lub wejscia/wyjscia cyfrowego w trybie
wyjscia), do ktérego za posrednictwem przekaznika podtaczony jest kabel sitownika
hamulca. Przyktadowy schemat okablowania znajduje sie na stronie 84.

Uktad logiczny sterowania hamulcem w zaleznosci od stanu bedzie przesytat do uktadu
logicznego sterowania przemiennikiem czestotliwos$ci zgdania zatrzymania silnika,
zwiekszenia momentu lub zmniejszenia predkoéci zgodnie z rampa. Zadania mozna
wyswietli¢ za pomoca parametru 44.1.
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Schemat stanéw hamulca

(z dowolnego stanu)

9

(z dowolnego stanu)

@
'_ OTWIERANIE ]

HAMULEC JEST
WYLACZONY

HAMULECJEST WYLACZONY

OTWIERANIE HAMULCA:

HAMULEC JEST HAMULCA
ZAMKNIETY

i OCZEKIWANIE NA
OTWARCIE HAMULCA

0

i OPOZNIENIE
OTWIERANIA HAMULCA

® @

HAMULEC JEST
OTWARTY

i

T
ZAMYKANIE HAMULCA

I
|

OPOZNIENIE =
ZAMYKANIA HAMULCA |g

D

OCZEKIWANIE NA 4
ZAMKNIECIE HAMULCA

i

Sterowanie hamulcem jest wytaczone (parametr 44.6 = 0i44.1 b4
= 0). Hamulec jest zamkniety (44.1 b0 = 0).

OCZEKIWANIE NA OTWAR-
CIE HAMULCA

Zazadano otwarcia hamulca. Do ukfadu logicznego przemiennika
czestotliwosci przestano zadanie zwiekszenia momentu do poziomu
momentu otwierajacego w celu przytrzymania obcigzania w miejscu
(44.1b1=1ib2=1). Zostanie sprawdzony stan okreslony w parame-
trze 44.11. Jesli przed uptywem rozsgdnego czasu nie zostanie
ustawiona wartosc¢ 0, przemiennik czestotliwosci zostanie wytaczony
s e 1)
awaryjnie z powodu btedu 71A5+.

OPOZNIENIE OTWIERANIA
HAMULCA

Spetniono warunki otwarcia. Aktywowano sygnat otwarcia (ustawio-
no parametr 44.1 b0). Usunieto zadanie dotyczace momentu
otwierajacego (44.1 bl - 0). Obciazenie jest przytrzymywane w
miejscu przez funkcje sterowania predkoscia przemiennika czesto-
tliwosci do momentu, az uptynie czas okreslony w parametrze 44.8.

Jesli na tym etapie w parametrze 44.7 zostanie ustawiona wartos$é
Bez potwierdzenia, uktad logiczny aktywuje stan HAMULEC JEST
OTWARTY. W przypadku wybrania zrédfa sygnatu potwierdzenia jego
stan zostanie sprawdzony. Jesli nie bedzie to stan ,hamulec jest
otwarty”, przemiennilf)czqstotliwos’ci zostanie wytgczony awaryjnie
z powodu btedu 71A3 " .
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HAMULEC JEST OTWARTY

ZAMYKANIE HAMULCA:

OCZEKIWANIE NA ZAMKNIE-
CIE HAMULCA

Hamulec jest otwarty (44.1 b0 = 1). Usunieto zadanie wstrzymania
(44.1b2 = 0) i przemiennik czestotliwosci moze dazy¢ do uzyskania
wartosci zadanej.

Zazadano zamknigcia hamulca. Do uktadu logicznego przemiennika
czestotliwosci przestano zadanie zmniejszania predkosci zgodnie z
rampg az do zatrzymania (44.1 b3 = 1). Sygnat otwarcia jest nadal
aktywny (44.1, b0 = 1). Uktad logiczny hamulca bedzie pozostawat
w tym stanie do momentu, az predkos¢ spadnie do poziomu pred-
kosci okreslonej w parametrze 44.14 i bedzie sie utrzymywata przez
czas zdefiniowany w parametrze 44.15.

OPOZNIENIE ZAMYKANIA
HAMULCA

Spetniono warunki zamkniecia. Dezaktywowano sygnat otwarcia
(44.1 b0 - 0) i zapisano moment zamykajacy w parametrze 44.2.
Nadal obstugiwane jest zadanie zwalniania zgodnie z rampa (44.1
b3 =1). Uktad logiczny hamulca pozostanie w tym stanie do momen-
tu, az uptynie czas okreslony w parametrze 44.13.

Jesli na tym etapie w parametrze 44.7 zostanie ustawiona wartos$é
Bez potwierdzenia, ukfad logiczny aktywuje stan HAMULEC JEST
ZAMKNIETY. W przypadku wybrania zrédta sygnatu potwierdzenia
jego stan zostanie sprawdzony. Jesli nie bedzie to stan ,hamulec
jest zamkniety”, przemiennik czestotliwos$ci wygeneruje ostrzezenie
ATAL. Jesli parametr 44.17 = Bfad, przemiennik czestotliwosci zosta-
nie awaryjnie wytaczony z powodu btedu 71A2 po czasie okreslonym
w parametrze 44.18.

HAMULEC JEST ZAMKNIETY

Hamulec jest zamkniety (44.1, bO = 0). Przemiennik czestotliwosci
nie musi przeprowadzaé modulacji.

Uwaga dotyczaca zastosowan w petli otwartej (bez enkodera):
Jesli hamulecjest utrzymywany w stanie zamknietym przez zadanie
zamkniecia hamulca (przez parametr 44.12 lub modut funkcji bezpie-
czenstwa FSO-xx) wobec przemiennika czestotliwo$ci modulujagcego
przez dtuzej niz 5 s, wymuszony zostaje stan zamkniety hamulca i
przemiennik czestotliwosci generuje btad 71A5.

D w parametrze 44.17 mozna alternatywnie wybra¢ ostrzezenie. W takim przypadku przemiennik czestotliwosci
bedzie kontynuowat przeprowadzanie modulacji i pozostanie w danym stanie.

Warunki zmiany stanu:

1 | Wytaczono sterowanie hamulcem (parametr 44.6 - 0).

2 | W parametrze 6.11 bit 2 ma wartos¢ 0 lub wymuszono zamkniecie hamulca przy uzyciu
opcjonalnego modutu funkcji zabezpieczen FSO-xx.

3 | Zazadano otwarcia hamulca, a czas okreslony w parametrze 44.16 uptynat.

4 | Spetniono warunkiotwarcia hamulca (na przyktad okreslone w parametrze 44.10), a parametr
44.11 ma ustawiona wartos¢ 0.

5 | Uptynatczas okreslony w parametrze 44.8 i odebrano potwierdzenie otwarcia hamulca (jesli
wybrano odpowiednig nastawe w parametrze 44.7).

6 | Zazadano zamkniecia hamulca.
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7 | Predkos¢ silnika utrzymywata sie ponizej poziomu predkosci zamknigcia okreslonej w para-
metrze 44.14 przez czas okreslony w parametrze 44.15.

8 | Uptynat czas okreslony w parametrze 44.13 i odebrano potwierdzenie zamkniecia hamulca
(jesli wybrano odpowiednig nastawe w parametrze 44.7).

9 | Zazadano otwarcia hamulca.

10 | Wtaczono sterowanie hamulcem (parametr 44.6 - 1).
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Schemat czasowy

Ponizszy uproszczony wykres czasowy ilustruje dziatanie funkcji sterowania hamulcem.
Dodatkowe informacje zawiera powyzszy schemat stanéw.

I I 1 |

Modulowanie (06.16 b6) ,I | | | |

|
|
Wartosé zadana gotowa (06.1162) | | | | [ | | |

Warto$¢ zadana momentu |
T
¥,

Wartos¢ zadana predkosci | | | |

Warto$¢ zadana gotowa (06.11 b2) € - - - »

Zadanie momentu otwierajacego | | I |
(44.01b1)

Zadanie zatrzymania (44.01 b2)

|
1 | 1
|

Polecenie startu (06.16 b5)

Zadanie zwalniania zgodnie z rampa

az do catkowitego zatrzymania (44.01 | | | | |
b3)
Il

| Il oy
HAMULEC BOW BOD HAMULEC JEST BCW | BCD HAMULEC o
Stan JEST OTWARTY JEST
ZAMKNIETY | OTWIERANIE HAMULCA ZAMYKANIE HAMULCA ZAMKNIETY
1 2 3 4 5 6 7 8 9
Ts Moment poczatkowy podczas otwierania hamulca (parametr 44.3)

Tmem Zapisana warto$s¢ momentu podczas zamykania hamulca (44.2)

tmd Opdznienie magnesowania silnika

tod Opdznienie otwarcia hamulca (parametr 44.8)

Ncs Predkos¢ zamkniecia hamulca (parametr 44.14)

teed Opdznienie komendy zamknigcia hamulca (parametr 44.15)
ted Opdznienie zamknigcia hamulca (parametr 44.13)

tefd Opdznienie btedu zamkniecia hamulca (parametr 44.18)
trod Opdznienie ponownego otwarcia hamulca (parametr 44.16)

BOW OCZEKIWANIE NA OTWARCIE HAMULCA
BOD OPOZNIENIE OTWIERANIA HAMULCA

BCW OCZEKIWANIE NA ZAMKNIECIE HAMULCA

BCD OPOZNIENIE ZAMYKANIA HAMULCA
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Przyktadowe okablowanie

OSTRZEZENIE!

A Nalezy sprawdzi¢, czy urzadzenie, z ktérym zostanie zintegrowany przemiennik
czestotliwosci z funkcjg sterowania hamulcem, spetnia wymagania okreslone w
przepisach dotyczacych bezpieczeristwa personelu. Nalezy zauwazyd, ze przemien-
nik czestotliwosci (petny modut przemiennika czestotliwosci lub podstawowy
modut przemiennika czestotliwos$ci zgodnie z norma IEC 61800-2) nie jest uzna-
wany za urzadzenie zapewniajgce bezpieczenstwo w Swietle europejskiej dyrek-
tywy maszynowej oraz norm z nig zharmonizowanych. Dlatego zasady bezpieczen-
stwa personelu dotyczace catej maszyny nie moga by¢ oparte na konkretnej
funkcji przemiennika czestotliwosci (na przykfad funkcji sterowania hamulcem).
Muszg one zostac zaimplementowane w sposéb zdefiniowany w przepisach
specyficznych dla danego zastosowania.

Na ponizszym rysunku przedstawiono przyktadowe okablowanie uktadu sterowania
hamulcem. Klient odpowiada za pozyskanie i zainstalowanie sprzetu umozliwiajagcego
sterowanie hamulcem oraz wykonanie okablowania.

Hamulec jest sterowany za pomoca bitu 0 parametru 44.1. Zrédto sygnatu powiadamia-
nia o stanie hamulca (nadzér stanu) mozna wybra¢ za pomoca parametru 44.7. W tym
przyktadzie:

«  parametr 10.24 ma ustawiong warto$¢ Komenda otwarcia hamulca (bit 0 parametru
44.1),

. parametr 44.7 jest ustawiony na wartos¢ DI5.
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Ustawienia i diagnostyka
Grupa parametréw: 44 Sterowanie hamulcem mechan. (str. 430).

Zdarzenia: 71A2 Btad zamykania ham. mech. (str. 612), 71A3 Btad otwierania ham.
mech. (str. 612), 71A5 Otwarcie ham. mech. niedozwolone (str. 613) i A7A1 Bt{gd zamykania
hamulca mech. (str. 629).

Kontrola napiecia DC

Kontrola nad przepieciami

Kontrola nad przepieciami posredniego tacza DC jest niezbedna zazwyczaj, gdy silnik
pracuje w trybie generatorowym. Silnik moze pracowaé w trybie generowania, gdy
zwalnia lub gdy obcigzenie ciagnie wat silnika, powodujac szybsze obroty niz stosowana
predkos¢ lub czestotliwos¢. Aby uniemozliwic przekroczenie limitu napiecia w obwodzie
DC, kontroler przepiecia automatycznie zmniejsza moment generowania po osiggnigciu
tego limitu. Kontroler przepiecia réwniez zwieksza zaprogramowane czasy zwalniania,
jesli osiggniety zostat limit. W celu uzyskania krétszych czaséw zwalniania wymagany
moze by¢ czoper lub rezystor hamujacy.
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Kontrola nad zbyt niskim napieciem (przejScie przez zanik napiecia
zasilania)

Jedli odciete zostanie wejsciowe napiecie zasilajace, przemiennik czestotliwosci bedzie
kontynuowat prace, korzystajac z energii kinetycznej obracajgcego sie silnika. Przemien-
nik czestotliwosci zachowa petng funkcjonalnosé, jesli silnik bedzie sie obracat i gene-
rowat energie na potrzeby przemiennika czestotliwosci. Przemiennik czestotliwosci
moze nadal kontynuowad prace po zaistniatej przerwie, jesli gtdwny stycznik ciagle jest
zamkniety (o ile istnieje).

Uwaga: Jednostki wyposazone w gtéwny stycznik musza takze zawieraé¢ obwéd pod-
trzymywania zasilania (np. UPS) umozliwiajgcy utrzymanie zamknietego obwodu stero-
wania stycznikiem podczas krdtkiej przerwy w zasilaniu.

Umains
(L LACEACEAREAERRLEY (Il (LR CERCEREREAEREERERPRERRERRLA AL CAECAECACRCEEEEREEPREERRRERRERRERRLLINALLLALY
™M foue Ubc
(Nm) (Hz) (VDC)
Uoc
160 80 520
120 60 390
/‘ fout
80 40 260 7
A
\ // \\ P Ty
40 20 130 \ / \/
L~ -
t(s)

1.648811.214.4

Upc = napiecie obwodu posredniego przemiennika czestotliwosci, f,,; = czestotliwosé
wyjsciowa przemiennika czestotliwosci, Ty = moment silnika Brak napiecia zasilajacego
przy obcigzeniu znamionowym (f,; = 40 Hz). Napiecie DC obwodu posredniego spada
do poziomu limitu minimalnego. Kontroler utrzymuje state napiecie tak dtugo, jak dtugo
zasilanie bedzie wytgczone. Przemiennik czestotliwosci pracuje w trybie generatorowym.
Predkos¢ silnika spada, lecz przemiennik czestotliwosci bedzie dziatat, dopdki silnik
bedzie miat wystarczajaca energie kinetyczna.

Automatyczne restartowanie

OSTRZEZENIE!

A Przed aktywacja funkcji nalezy sie upewnié, ze nie spowoduje to wystapienia
niebezpiecznych sytuacji. Funkcja automatycznie uruchamia ponownie przemien-
nik czestotliwosci i kontynuuje dziatanie po przerwie w zasilaniu.
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Istnieje mozliwos¢ ustawienia automatycznego restartowania przemiennika czestotli-
wosci po krétkiej awarii zasilania za pomoca funkcji automatycznego restartowania,
o ile przemiennik czestotliwo$ci ma zezwolenie na prace przez czas zdefiniowany w
parametrze 21.18 bez dziatajacych wentylatoréw chtodzacych.

Jesdli funkcja jest wtaczona, po awarii zasilania wykonane zostang nastepujace dziatania
umozliwiajgce pomysine przeprowadzenie restartu:

- Btad wystapienia zbyt niskiego napiecia zostaje zblokowany (ale generowane jest
ostrzezenie)

«  Procesy modulowania i chtodzenia zostang zatrzymane w celu zachowania catej
pozostatej energii

«  Wiaczona zostanie funkcja wstepnego tadowania obwodu DC

Jesli napiecie DC zostanie przywrécone przed uptywem czasu zdefiniowanego w para-
metrze 21.18 i sygnat startu bedzie nadal przesytany, kontynuowane bedzie normalne
dziatanie. Jesli jednak napiecie DC bedzie zbyt niskie po jego przywrdéceniu, przemiennik
czestotliwosci zostanie wytgczony awaryjnie z powodu btedu 3280.

Ustawienia i diagnostyka

Parametr: 21.18 Czas auto. restartowania (str. 280).

Zdarzenie: 3280 Limit oczekiw. tr. got. (str. 600).
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Limity dotyczace wytaczania i kontroli napiecia

Limity dotyczace wytaczania i kontroli napiecia posredniego obwodu DC zaleza od na-
piecia zasilania i typu przemiennika czestotliwosci/inwertera. Napiecie DC jest o okoto
1,35 razy wieksze niz zasilajace napiecie miedzyprzewodowe, a jego wartos¢ mozna
wyswietli¢ za pomocg parametru 1.11.

Wszystkie poziomy sa okredlane wzgledem zakresu napiecia zasilania okreslonego w
parametrze 95.1. W ponizszej tabeli podano wartosci wybranych poziomdéw napiecia
DC wyrazone w woltach oraz jako wartos¢ procentowa Upcmay (Napigcie DC przy gérnej
granicy zakresu napiecia zasilania).

Zakres napiecia zasilania [V AC] (patrz 95.1)

Poziom [V DC (% Upcmax)] 208..240  380..415|440..480| 500 | 525..600 | 660...690
Limit btedu przepiecia 489/440Y | 800 878 880 1113 1218
Limit kontroli nad przepieciami 405 700 810 810 1013 1167
(125) (125) (125) (120) (125) (125)
Wewnetrzny czoper hamowania przy 403 697 806 806 1008 1159
100% szerokosci impulsu (124) (124) (124) (119) (124) (124)
Wewnetrzny czoper hamowania przy |375(116) 648 749 780 936 1077
0% szerokosci impulsu (116) (116) (116) (116) (116)
Limit ostrzezenia o przepieciu 373(115) 644 |745(115) 776 (115)|932(115), 1071
(115) (115)
UbCmax = napiecie DC przy gérnej 324 560 648 675 810 932
granicy zakresu napiecia zasilania (100) (100) (100) (100) (100) (100)
Napiecie DC przy dolnej granicy zakre- 281 513 594 675 709 891
su napiecia zasilania
Sterowanie za niskim napieciemilimit | 239 (85) | 436 (85) | 505 (85) | 574 (85) 602 (85) | 757 (85)
ostrzezenia
Aktywacja tadowania / limit trybu go- | 225 (80) | 410 (80) | 475 (80) 540 (80) | 567 (80) | 713 (80)
towosci
Limit btedu za niskiego napiecia 168 (60) 308 (60) | 356 (60) 405 (60) | 425 (60) | 535 (60)

1) 489vw przypadku obuddw R1...R3, 440 V w przypadku obuddéw R4...R8.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 1.11 Napiecie DC (str. 145), 30.30 Sterowanie przepieciem (str. 353), 30.31
Sterow. za niskim napieciem (str. 353), 95.1 Napiecie zasilania (str. 548) i 95.2 Adaptacyjne
limity napiecia (str. 548).
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Czoper hamowania

Czoper hamowania umozliwia obstuge energii generowanej przez zwalniajacy silnik.
Jeslinapiecie DC wzrosnie do wystarczajaco wysokiego poziomu, czoper podtgczy obwéd
DC do zewnetrznego rezystora hamowania. Czoper dziata na zasadzie modulowania
szerokosci impulséw.

Czoper hamowania (43.6) mozna witaczy¢ przy nadal aktywnym kontrolerze przepiec
(30.30). W takim przypadku nalezy upewnic sig, ze ustawione limity kontrolera przepiec
sg na tyle wysokie, aby nie stanowi¢ przeszkody w osiagnieciu petnej mocy hamowania.
W niektérych aplikacjach ta funkcja zapobiega zbednemu wytgczaniu z powodu przepiec
iimplementuje prostsza logike sterowania na wypadek sytuacji, gdy rezystor nie moze
zaabsorbowad wystarczajgcej energii lub ulegnie awarii podczas hamowania.

Niektére przemienniki czestotliwosci ACS880 maja w standardzie wewnetrzne czopery
hamowania. Dla innych czopery hamowania sg dostepne jako opcje wewnetrzne lub
zewnetrzne.. Informacje na ten temat mozna znalez¢ w odpowiednim podreczniku
uzytkownika lub katalogu sprzedazowym.

Wewnetrzne czopery hamowania przemiennikéw czestotliwosci ACS880 rozpoczynaja
przesytanie energii, gdy napiecie tacza DC osiggnie warto$¢ wynoszaca 1,156 x Upcpmax-
Szerokos$¢ impulsu wyniesie 100% przy napieciu okoto 1,2 x Upcmax W zaleznosci od
zakresu napiecia zasilania — zobacz tabele w sekcji Limity dotyczace wytaczania i kon-
troli napiecia powyzej. (Upcmax to napiecie DC odpowiadajace wartosci maksymalnej
zakresu napiecia zasilania AC). Informacje dotyczace zewnetrznych czoperéw hamowania
zawiera ich dokumentacja.

Uwaga: Na potrzeby hamowania w czasie pracy kontrola nad przepieciami (parametr
30.30) musi by¢ wytaczona, aby mozna byto korzystaé z czopera.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 1.11 Napiecie DC (str. 145) i 30.30 Sterowanie przepieciem (str. 353).

Grupa parametréw: 43 Czoper hamowania (str. 427).

Podwyzszanie napiecia DC

W tej sekcji opisano korzystanie z funkcji podwyzszania napiecia DC w przypadku
przemiennikéw czestotliwosci majacych oddzielne sterowanie modutem zasilajgcym
IGBT.

Przy podwyzszaniu napiecia DC niezbedne jest obnizanie warto$ci znamionowych
przemiennika czestotliwosci. Wspotczynniki obnizania wartosci znamionowych mozna
znalez¢ w podreczniku przemiennika czestotliwosci.

Opis funkcji podwyzszania napiecia DC

Przemienniki czestotliwos$ci regeneracyjne i o ultraniskiej emisji harmonicznych majg
mozliwos$é podwyzszania napiecia fagcza DC. Innymi stowy, moga zwiekszy¢ napiecie
robocze tacza DC wzgledem wartosci domysinej.

Uzytkownik moze skorzystaé z funkcji podwyzszania napiecia DC:
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1. Dopasowujac definiowang przez uzytkownika wartos$¢ zadang napiecia DC (94.22)
oraz

2. Wybierajac zdefiniowang przez uzytkownika wartos¢ zadana (94.22) jako wartosé
zrédtowa dla wartosci zadanej napiecia DC przemiennika czestotliwosci (94.21).

Korzysci wynikajgce z uzywania funkcji podwyzszania napiecia DC sg nastepujace:

. Mozliwos¢ dostarczania napiecia znamionowego do silnika nawet wtedy, gdy na-
piecie przemiennika czestotliwosci jest nizsze niz napiecie znamionowe silnika.
Przyktad: Przemiennik czestotliwosci podtaczony do napiecia 415 V moze dostarczaé
napiecie 460 V do silnika 460 V motor.

+ Kompensacja spadku a napiecia na filtrze wyjSciowym, kablu silnika lub kablach
zasilajgcych.

. Zwiekszenie momentu obrotowego silnika w obszarze ostabionego pola (tj. w sy-
tuacji, gdy przemiennik czestotliwosci steruje silnikiem w zakresie szybkosci wyz-
szym niz szybkos$¢ znamionowa silnika).

Przyktady przypadkow uzycia

Przyktad 1: Petne napiecie silnika niezaleznie od fluktuacji napiecia zasilania

Napiecie zasilania to 380 V, napiecie znamionowe silnika to 400 V. Aby uzyskaé napiecie
znamionowe silnika przy predkosci znamionowej niezaleznie od fluktuacji napiecia za-
silania:

1. Obliczy¢ wymagane zadane napiecie DC uzytkownika: 400 V x v2 = 567 V DC.
2. Ustawicé wartos$c parametru 94.22 na 567 V.

3. Upewnic sie, ze warto$¢ parametru 99.7 to 400 V.

Przyktad 2: Filtr sinusoidalny na wyijsciu przemiennika czestotliwosci

Przemiennik czestotliwosci jest wyposazony na wyjsciu w filtr sinusoidalny. Dtugos¢
kabla silnika to 300 m (984 stopy). Szacowana utrata napiecia na filtru i kablu to 40 V.
Napiecie znamionowe silnika to 400 V.

Aby skompensowad utrate napiecia o wielkosci 40 V przy predkosci znamionowej:

1. Obliczy¢ wymagane zasilanie na wyjsciu przemiennika czestotliwosci przed filtrem
sinusoidalnym w celu skompensowania spadku napiecia: 400V + 40V =440 V.

2. Obliczy¢ wymagane zadane napiecie DC uzytkownika: 440 V x v2 = 622 V.
3. Ustawic¢ wartos¢ parametru 94.22 na 622 V.

Jesli przemiennik czestotliwosci jest skonfigurowany do dziatania w trybie sterowania
silnikiem DTC i bieg identyfikacyjny jest wykonywany z podtaczonymi filtrem wyj$ciowym
ikablem silnika, nie jest potrzebna zadna dodatkowa konfiguracja. Sterowanie silnikiem
DTC zajmie sie kwestig szacowanych strat i podwyzszy napiecie wyjsciowe przemiennika
czestotliwosci bez napotykania ograniczenia ze strony parametru 99.7.
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Jesli przemiennik czestotliwosci jest skonfigurowany do dziatania w trybie skalarnego
sterowania silnikiem, nalezy zmieni¢ wartos¢ parametru 99.7 na 440 V, aby umozliwic¢
sterowaniu silnika osiggniecie 440 V na wyjsciu przemiennika czestotliwosci przy
predkosci znamionowej.

Uwaga: W trybie skalarnego sterowania silnikiem napiecie wyj$ciowe mozna alterna-
tywnie zwiekszy¢, zwiekszajac krzywa U/ f przez ustawienie parametru 97.7. Wartos¢
parametru 97.7 mozna obliczy¢ jako stosunek napiecia zadanego do napiecia znamio-
nowego. W tym przykfadzie ten stosunek to 440V / 400 V = 110%. Ustawi¢ wartos¢
parametru 97.7 na 110% i pozostawic¢ napiecie znamionowe silnika 400 V.

Limity
Istniejg dwa typy ograniczen, ktére nalezy braé pod uwage, gdy uzywa sie funkcji pod-

wyzszania napiecia DC: ograniczenia wartosci zadanej napiecia DC i i ograniczenie na-
piecia wyjsciowego przemiennika czestotliwosci.

Przemiennik czestotliwosci obliczania limity minimalny i maksymalny dla wartosci za-
danej napiecia DC uzytkownika (94.22). Obliczenia bazujg na aktualnym napieciu zasilania
i gérnym ograniczeniu najwiekszego dostepnego wyboru zakresu napiecia zasilania
dla przemiennika czestotliwosci (95.1). Limity sg nastepujace:

1. Dolny limit: Wewnetrzna wartos¢ zadana napiecia DC (Ugc int)-
2. Gorny limit: Maksymalna wartos¢ zadana napiecia DC (Ugc,max)-

Aby uzyska¢ wiecej informacji, patrz tabela ponizej oraz sekcje Wewnetrzna wartosé
zadana napigcia DC (Uyc int) Oraz Maksymalna wartosc zadana napiecia DC (Uge may)-

W tej tabeli podsumowano limity definiowanej przez uzytkownika wartosci zadanej
napiecia DC i napiecia wyjsciowego przemiennika czestotliwosci.

Typ Wybérparametru | wewnetrzna wartoéé| Maksymalna war- Maksymalne napie-
prze- 95.1 zadana napiecia DC | to$€ zadana napie- | cie wyjSciowe prze-
mienni- (Udc.int) ¥ cia DC (Udc,max) miennika czestotli-
ka cze- ! wosci z domysing
stotli- wartoscia parame-
wosci tru97.4
XxXA-3 | 380...415V 553V 663V 479V
XxxA-5 | 380...415V 553V 799V 576V

440...480V 641V

500V 728V
XXXA-7 | 525...600 V 764V 1102V 795V

660...690 V 981V

D patrz sekcja Wewnetrzna wartos$¢ zadana napiecia DC (Ugc int)-
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Wewnetrzna wartos$¢ zadana napigcia DC (Ugc int)
Udc,int = Uac,rms * V2 x 1,03

gdzie
Udc,int Wewnetrzna warto$¢ zadana napigcia DC

Uac,rms Aktualne wejsciowe napigcie zasilania.

Jesli definiowana przez uzytkownika wartos$¢ zadana (94.22 jest mniejsza niz wewnetrzna
wartos¢ zadana (Uycint), Program sterujacy uzywa wewnetrznej wartosci zadanej jako
wartosci zadanej napiecia DC przemiennika czestotliwosci.

Maksymalna warto$¢ zadana napiecia DC (Uyc max)

Udc,max = Ucat,hi X V2 x 1,13
gdzie
Udc,max Maksymalna warto$¢ zadana napigcia DC

Ucat,hi  GOrny limit najwigkszego dostepnego zakresu napigcia zasilania dla
przemiennika czestotliwosci (95.1)

Jesli definiowana przez uzytkownika wartos¢ zadana (94.22) jest wieksza niz maksymalna
wartos¢ zadana napigcia DC (Uyc max), Program sterujacy uzywa maksymalnej wartosci
zadanej jako wartosci zadanej napiecia DC przemiennika czestotliwosci.

Maksymalne napiecie wyjéciowe przemiennika czestotliwosci

Uac,out = (Udc /¥2) x (1 - Ures)

gdzie
Uac,out Maksymalne napigcie wyjsciowe przemiennika czgstotliwosci
Udc Aktualne napigcie DC

Ures Wartosé parametru 97.4

Ustawienie rezerwy napiecia (97.4) ogranicza maksymalne napiecie wyjSciowe przemien-
nika czestotliwosci.

Przyktadowe obliczenia limitéw

Przyktad 1: Obliczanie wewnetrznej wartosci zadanej napiecia DC i maksymalnej
wartosci zadanej napiecia DC

Kategoria napiecia to 380 ... 415V, a napiecie linii zasilajgcej to 400 V.
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Wewnetrzna wartos$¢ zadana napigcia DC Uy jn; = 400 V x v2 x 1,03 =583 V.
Maksymalna wartos¢ zadana napiecia DC Uyc max = 415V x V2 x 1,13 =663 V.

Przyktad 2: Obliczanie maksymalnego napiecia wyjsciowego przemiennika czesto-
tliwosci

Napiecie DC to 650 V DC, a ustawienie rezerwy napiecia (97.04) ma wartos¢ -2%.

Maksymalne napigcie wyjsciowe przemiennika czestotliwosci to Uy oy = (650 / v2) x
(1+0,02) =469 V.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 97.7 Wart. zad. strumienia uzyt., 94.20 Wart. zadana napiecia DC (str. 545),
94.21 Zrédto wart. zad. nap. DC (str. 546), 94.22 War. zad. nap. DC uzytk. (str. 546) 1 99.7
Napiecie znam. silnika.

Tryb sterowania napieciem DC

Dostepny jest specjalny tryb sterowania napieciem wspdlnej szyny DC, przeznaczony
w szczegdlnosci dla aplikacji bez pofaczenia z siecia, kiedy inwerter jest podtaczony do
generatora, a jednostka zasilania tworzy sie¢ zasilajgca AC. Patrz sekcja Tryb sterowania
napieciem DC.

Ustawienia i diagnostyka

Grupa parametréw: 29 tancuch wartosci zadanej napiecia (str. 340).
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Bezpieczenstwo i zabezpieczenia

Zatrzymanie awaryjne

Sygnat zatrzymania awaryjnego jest podtgczany do wejscia wybranego przy uzyciu pa-
rametru 21.5. Sygnat zatrzymania awaryjnego mozna réwniez wygenerowac za posred-
nictwem magistrali komunikacyjnej (parametr 6.1, bity 0...2).

Tryb zatrzymania awaryjnego mozna wybrac¢ za pomocg parametru 21.4. Dostepne sg
nastepujace tryby:

- Offl: zatrzymywanie zgodnie ze standardowg rampa zwalniania zdefiniowang dla
okreslonego uzywanego typu wartosci zadanej

. Off2: zatrzymanie wybiegiem

- Off3: zatrzymywanie zgodnie z rampa zatrzymywania awaryjnego zdefiniowang w
parametrze 23.23.

W przypadku trybdw zatrzymywania Offl lub Off3 mozna nadzorowaé zmniejszanie
predkosci silnika zgodnie z rampa za pomoca parametréw 31.32 i 31.33.

Uwaga:

« W przypadku funkcji zatrzymania awaryjnego poziomu SIL 3 / PL e przemiennik
czestotliwosci mozna wyposazy¢ w modut opcji bezpieczeristwa FSO-xx z certyfi-
katem TUV. Modut mozna nastepnie uwzgledni¢ w certyfikowanych systemach
bezpieczenstwa.

« Instalator urzadzenia jest odpowiedzialny za zainstalowanie urzadzen stuzacych
do zatrzymywania awaryjnego oraz wszystkich dodatkowych urzadzen niezbednych,
aby funkcja zatrzymywania awaryjnego spetniata kryteria opisane w wymaganych
kategoriach zatrzymywania awaryjnego. Aby uzyska¢ wiecej informacji, nalezy
skontaktowac sie z lokalnym przedstawicielem firmy ABB.

. Powykryciu sygnatu zatrzymania awaryjnego nie mozna anulowa¢ wykonania
funkcji zatrzymania awaryjnego nawet poprzez zdjecie sygnatu.

« Jesli w przypadku limitu minimalnego (lub maksymalnego) momentu ustawiono
wartosc 0%, zatrzymanie przemiennika czestotliwosci przy uzyciu funkcji zatrzyma-
nia awaryjnego moze nie by¢ mozliwe.

+  Wartosci dodawane do wartosci zadanej predkosci i momentu (parametry 22.15,
22.17, 26.16, 26.25 i 26.41) oraz ksztatty ramp wartosci zadanej (23.16...23.19) sg
ignorowane w przypadku zatrzyman awaryjnych wedtug rampy.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 6.17 Stowo stanu 2 (str. 169), 6.18 Stowo stanu przerw. startu (str. 170), 21.4
Tryb zatrzymania awaryjnego (str. 274), 21.5 Zrédio zatrzymania awar. (str. 274), 23.23
Czas zatrz. awaryjnego (str. 296), 25.13 Min. mom. zatrzym. ster. predk. (str. 312), 25.14
Maks. mom. zatrz. ster. predk. (str. 312), 25.15 Wzmoc. prop. zatrz. awar. (str. 312), 31.32
Nadzdr rampy zatrz. awaryjn. (str. 365) i 31.33 Opdznienie rampy zatrz. awar. (str. 365).
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Ochrona termiczna silnika

Program sterujacy udostepnia dwie rézne funkcje monitorujgce temperature silnika.
Zrodta danych o temperaturze oraz limity dotyczace ostrzezen/wytaczania mozna
ustawic dla kazdej funkcji z osobna.

Temperature silnika mozna monitorowac za pomoca;:

« modelu ochrony termicznej silnika (szacowana temperatura przez przemiennik
czestotliwosci) lub

«  Czujniki podfaczone przez moduty opcjonalne zapewniajagce wzmocniong/podwdjng
izolacje.

Oprécz monitorowania temperatury dla silnikdw klasy ,,Ex” instalowanych w otoczeniu
zagrozonym wybuchem dostepna jest funkcja ochrony.

Model ochrony termicznej silnika

Przemiennik czestotliwosci oblicza temperature z uwzglednieniem nastepujacych zato-

zen:

1. Jesli po raz pierwszy podtgczono zrédto zasilania do przemiennika czestotliwosci,
zaktada sie, ze temperatura silnika jest rowna temperaturze otoczenia (zdefiniowa-
nej w parametrze 35.50). Jesli Zrédto zasilania zostanie podtgczone do przemiennika
czestotliwosci po raz kolejny, przyjete zostanie zatozenie, ze temperatura silnika
jest réwna oszacowanej temperaturze.

2. Temperatura silnika jest obliczana na podstawie termicznej statej czasowej silnika
i krzywej obcigzenia silnika. Te informacje sg zapisywane w programie przez uzyt-
kownika. Jezeli temperatura otoczenia przekracza 30°C, nalezy odpowiednio ustawi¢
krzywg obcigzenia.

Model ochrony termicznej silnika jest zgodny z wymaganiami standardu IEC/EN 61800-
5-1ed. 2.1 dotyczacymi zachowania pamieci termicznej i czutosci pomiaréw predkosci.
Szacowana temperatura jest zachowywana po wytaczeniu przemiennika czestotliwosci.
Zaleznos¢ od predkosci jest ustawiana przy uzyciu parametrow 35.51, 35.52 i 35.53.

Uwaga: Z modelu cieplnego silnika mozna korzystac tylko wtedy, gdy do przemiennika
czestotliwosci podtgczony jest tylko jeden silnik.
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Monitorowanie temperatury za pomoca czujnikéw PTC

OSTRZEZENIE!

A Miedzy czesciami silnika pod napieciem i jednostka sterujgca przemiennika cze-
stotliwosci wymagana jest podwdjna lub wzmocniona izolacja. Czujniki bez
wzmocnionej lub podwdjnej izolacji musza by¢ podtagczone do modutu opcjonal-
nego FPTC-xx lub FAIO-01. Modut FAIO-011i czujniki temperatury silnika z podsta-
wowa izolacjg tworzg podwdjng izolacje. Modut FPTC-xx sam w sobie stanowi
podwdijng izolacje. Wiecej informacji zawiera podrecznik uzytkownika.

Do wejscia cyfrowego DI6 mozna podtaczy¢ jeden czujnik PTC.

+24VD

DI6

Rezystancja czujnika PTC rosnie wraz ze wzrostem temperatury czujnika. Wzrost rezy-
stancji czujnika powoduje zmniejszanie napiecia na wejsciu, co prowadzi do zmiany
jego stanu z1na 0, a to z kolei wskazuje, ze temperatura jest zbyt wysoka.

Czujnikil...3 PTC mozna tez podtaczac szeregowo do wejscia analogowego i do wyjscia
analogowego. Wyjscie analogowe dostarcza za posrednictwem czujnika staty prad
wzbudzania o natezeniu 1,6 mA. W miare jak rezystancja czujnika zwieksza sie wraz z
temperatura silnika, napiecie na czujniku ro$nie. Funkcja pomiaru temperatury oblicza
rezystancje czujnika i generuje wskazanie w przypadku wykrycia zbyt wysokiej tempe-
ratury.

Informacje na temat okablowania czujnika zawiera Podrecznik uzytkownika przemien-
nika czestotliwosci.

Na ponizszym rysunku przedstawiono typowe wartosci rezystancji czujnika PTC w za-
leznosci od temperatury.
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Ponadto opcjonalne interfejsy enkodera FEN-xx i moduty FPTC-xx umozliwiaja podta-
czenie czujnikdéw PTC. Wiecej informacji zawiera dokumentacja modutu.

Monitorowanie temperatury za pomocg czujnikéw Pt100 i Pt1000

OSTRZEZENIE!

A Miedzy czesciami silnika pod napieciem i jednostka sterujaca przemiennika cze-
stotliwosci wymagana jest podwdjna lub wzmocniona izolacja. Czujniki bez
wzmocnionej lub podwadjnej izolacji musza by¢ podtagczone do modutu opcjonal-
nego FAIO-01. Modut FAIO-01i czujniki temperatury silnika z podstawowa izolacjg
tworza podwdjng izolacje. Wiecej informacji zawiera podrecznik uzytkownika.

Czujniki Pt100 i Pt1000 1...3 mozna podtaczaé szeregowo do wejscia analogowego i do
wyjscia analogowego.

Wyjscie analogowe dostarcza za posrednictwem czujnika staty prad wzbudzania o na-
tezeniu 9,1 mA (Pt100) lub 1 mA (Pt1000). W miare jak rezystancja czujnika zwieksza sie
wraz z temperaturg silnika, napiecie na czujniku rosnie. Funkcja pomiaru temperatury
odczytuje napiecie na wejsciu analogowym i konwertuje je na wartos¢ temperatury.

Limity ostrzezenia i btedy mozna regulowac za pomocg parametrow.

Informacje na temat okablowania zawiera Podrecznik uzytkownika przemiennika cze-
stotliwosci.

Uwaga: Jesli prad wzbudzania jest za duzy dla czujnika, nalezy uzy¢ innych metod po-
miaru temperatury.
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Monitorowanie temperatury za pomoca czujnikéw KTY84

OSTRZEZENIE!

A Miedzy czesciami silnika pod napieciem i jednostka sterujgca przemiennika cze-
stotliwosci wymagana jest podwdjna lub wzmocniona izolacja. Czujniki bez
wzmocnionej lub podwdjnej izolacji musza by¢ podtagczone do modutu opcjonal-
nego FAIO-01. Modut FAIO-01i czujniki temperatury silnika z podstawowa izolacjg
tworza podwdjng izolacje. Wiecej informacji zawiera podrecznik uzytkownika.

Do wejscia i wyjscia analogowego jednostki sterujgcej mozna podtaczy¢ jeden czujnik
KTY84.

Wyjscie analogowe dostarcza za posrednictwem czujnika staty prad wzbudzania o na-
tezeniu 2,0 mA. W miare jak rezystancja czujnika zwieksza sie wraz z temperatura silnika,
napiecie na czujniku roénie. Funkcja pomiaru temperatury odczytuje napiecie na wejsciu
analogowym i konwertuje je na wartos$¢ temperatury.

Do opcjonalnych interfejséw enkoderéw FEN-xx mozna rowniez podtaczyd jeden czujnik
KTY84.

Na ponizszym rysunku i w ponizszej tabeli przedstawiono typowe wartosci rezystancji
czujnika KTY84 w zaleznosci od temperatury pracujacego silnika.
fo) Skalowanie dla czujnika KTY84
3000 90°C =936 Q
110°C =1063 Q
130°C =1197 Q
150°C =1340Q

2000

1000
0 T°C
-100 0 100 200 300

Limity ostrzezenia i btedy mozna regulowac za pomoca parametréw.

Informacje na temat okablowania zawiera Podrecznik uzytkownika przemiennika cze-
stotliwosci.
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Uktad logiczny sterowania wentylatorem silnika (parametry 35.100...35.106)

Jesli silnik jest wyposazony w zewnetrzny wentylator chtodzacy, mozliwe jest uzycie
sygnatu przemiennika czestotliwosci (na przyktad bieg/zatrzymany), aby sterowa¢d
rozrusznikiem wentylatora przez przekaznik lub wyjscie cyfrowe. Dla sprzezenia
zwrotnego wentylatora mozna wybrac wejscie cyfrowe. Utrata sygnatu sprzezenia
zwrotnego spowoduje opcjonalnie ostrzezenie lub btad.

Mozna zdefiniowac opdznienie wtaczenia i wytaczenia wentylatora. Dodatkowo mozna
zdefiniowad opdznienie sprezenia zwrotnego, aby zdefiniowac czas, w ktérym wyma-
gane jest sprzezenie zwrotne po uruchomieniu wentylatora.

Wspodtpraca z silnikiem klasy Ex (parametr 95.15, bit 0)

Program sterujacy ma funkcje ochrony temperaturowej dla silnikéw klasy ,,Ex” monto-
wanych w otoczeniu zagrozonym wybuchem. Ochrona jest wtaczona przez ustawienie
bitu O parametru 95.15.

Przekaznik PTC/Pt100 (parametr 95.20, bit 8)

Aktywowanie parametru 95.20, bit 8, powoduje zmiane zrédfa zdarzen zewnetrznych
1 na DI6. Powoduje tez zmiane zewnetrznego typu zdarzen 1 na btad.

Ustawienia i diagnostyka

Grupy parametréw: 35 Ochrona termiczna silnika (str. 384) i 91 Ustawienia modutu enko-
dera (str. 531).

Parametry: 95.15 Specjalne ustawienia sprzetu (str. 553) i 95.20 Stowo opcji sprzetowych
1 (str. 555).

Ochrona silnika przed przecigzeniem

W tej sekcji opisano ochrone silnika przed przecigzeniem bez uzycia modelu ochrony
termicznej silnika — z temperatura szacowang lub mierzona. Informacje o ochronie z
zastosowaniem modelu ochrony termicznej silnika podano w sekcji Ochrona termiczna
silnika (str. 95).

Ochrona silnika przed przeciazeniem jest wymagana i zdefiniowana w wielu standardach,
w tym w amerykanskim Krajowym Kodeksie Elektrycznym (National Electric Code, NEC),
UL 508C i we wspdlnym standardzie UL\IEC 61800-5-1 w potaczeniu z IEC 60947-4-1.
Te standardy dopuszczajg stosowanie ochrony silnika przed przecigzeniem bez czujnikéw
temperatury zewnetrznej.

Ochrona silnika przed przeciazeniem jest zgodna z wymaganiami standardu IEC/EN
61800-5-1 ed. 2.1 dotyczacymi zachowania pamieci termicznej i czuto$ci pomiaréw
predkosci. Szacowana temperatura jest zachowywana po wytaczeniu przemiennika
czestotliwosci. Zalezno$¢ od predkosci jest ustawiana przy uzyciu parametrow.

Funkcja ochrony umozliwia uzytkownikowi okreslenie klasy dziatania w taki sam sposdb,
w jaki przekazniki przecigzeniowe sg okreslane w normach IEC 60947-4-1i NEMA ICS 2.

Ochrona silnika przed przeciazeniem wymaga okreslenia poziomu zatrzymania awaryj-
nego pradu silnika. Jest ona definiowana w formie krzywej przy uzyciu parametréow
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35.51, 35.52 i 35.53. Poziom zatrzymania awaryjnego to wartos$¢ pradu silnika, przy
ktérej dojdzie ostatecznie do wyzwolenia ochrony przed przecigzeniem, jesli wartos¢
pradu silnika bedzie sie stale utrzymywad na tym poziomie.

Klase przecigzenia silnika (klase dziatania), okreslong w parametrze 35.57, podaje sie
w postaci czasu wymaganego do aktywowania przekaznika przeciagzeniowego podczas
dziatania przy 7,2-krotnosci poziomu zatrzymania awaryjnego w przypadku standardu
IEC 60947-4-1lub 6-krotnym poziomie zatrzymania awaryjnego w przypadku standardu
NEMA ICS 2. Standardy okreslajg tez czas wymagany do zatrzymania awaryjnego dla
poziomoéw pradu miedzy poziomem zatrzymania awaryjnego a 6-krotnym poziomem
zatrzymania awaryjnego. Przemiennik czestotliwosci spetnia wymagania standardow
IEC i NEMA w zakresie czaséw zatrzymania awaryjnego.

Zastosowanie klasy 20 pozwala spetni¢ wymagania standardu UL 508C.

Algorytm przecigzenia silnika monitoruje wspétczynnik kwadratowy (prad silnika/poziom
zatrzymania awaryjnego)? i kumuluje wartoéci na przestrzeni czasu. Jest to czasem
okreslane jako ochrona I?t. Skumulowang warto$¢ mozna sprawdzi¢ w parametrze 35.5.

Za pomoca parametru 35.56 mozna okresli¢, ze po osiggnieciu przez parametr 35.5
wartos$ci 88% zostanie wygenerowane ostrzezenie dotyczace przecigzenia silnika, a po
osiggnieciu wartosci 100% przemiennik czestotliwosci zostanie awaryjnie zatrzymany
z powodu btedu przecigzenia silnika. Tempo wzrostu tej wartosci wewnetrznej zalezy
od pradu rzeczywistego, pradu poziomu zatrzymania awaryjnego i wybranej klasy
przeciazenia.

Parametry 35.51, 35.52 i 35.53 majq dwie funkcje. Okreslaja krzywa obcigzenia dla sza-
cowanej temperatury oraz poziom zatrzymania awaryjnego z powodu przecigzenia.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry wspdlne ochrony termicznej silnika i ochrony silnika przed przecigzeniem:
35.51 Krzywa obc. silnika ... 35.53 Punkt przetomu (str. 393).

Parametry charakterystyczne dla ochrony silnika przed przecigzeniem: 35.5 Poziom
przeciagzenia silnika (str. 385), 35.56 Dziatanie przecigzenia silnika ... 35.57 Klasa przecia-
zenia silnika (str. 394).

Ochrona termiczna kabla silnika

Program sterujacy ma funkcje ochrony termicznej dla kabla silnika. Ta funkcja powinna
by¢ uzywana, jesli na przyktad prad znamionowy przemiennika czestotliwosci przekracza
dopuszczalny prad kabla silnika.

Program oblicza temperature kabla z uwzglednieniem nastepujacych danych:

«  Mierzony prad wyjsciowy (parametr 1.7)

. Znamionowa warto$¢ pradu ciggtego dla kabla okreslona przez parametr 35.61 i
- Termiczna stata czasowa kabla okreslona przez parametr 35.62.

Kiedy obliczona temperatura kabla osigga 102% znamionowej wartosci maksymalnej,
generowane jest ostrzezenie (A480). Przemiennik czestotliwosci jest wytaczany awaryjnie
z powodu btedu (4000), gdy osiagniete zostanie 106% wartosci.
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Ustawienia i diagnostyka
Parametry: 35.60 Temperatura kabli...35.62 Czas przyrostu temp. kabli (str. 395).

Zdarzenia: A480 Przeciazenie kabla silnika (str. 617) i 4000 Przecigzenie kabla silni-
ka (str. 601).

Krzywa obciazenia uzytkownika

Krzywa obcigzenia uzytkownika zapewnia funkcje monitorowania sygnatu wejSciowego
(na przyktad momentu silnika lub pradu silnika) w zalezno$ci od wyjsciowej czestotli-
wosci lub predkosci przemiennika czestotliwosci. Ta funkcja obejmuje monitorowanie
zaréwno gdérnego limitu (przecigzenie), jak i dolnego limitu (niedocigzenie). Monitoro-
wanie przecigzenia moze na przyktad by¢ uzywane do wykrywania zapchania pompy
lub uderzenia brzeszczotu pity w sek. Monitorowanie niedocigzenia moze wykry¢ utrate
tadunku, na przyktad w wyniku przerwania pasa transmisyjnego.

Monitorowanie jest mozliwe w ramach zakresu predkosci i/lub czestotliwosci silnika.
Zakres czestotliwosci jest uzywany z wartoscia zadang czestotliwosci w trybie skalar-
nego sterowania silnika. W innych przypadkach uzywany jest zakres predkosci. Do de-
finiowania zakresu stuzy piec¢ wartosci predkosci (parametry 37.11...37.15) lub czestotli-
wosci (37.16...37.20). Wartosci sg dodatnie, ale monitorowanie jest symetrycznie aktywne
w kierunku ujemnym, poniewaz znak monitorowanego sygnatu jest ignorowany. Poza
zakresem predkosci/czestotliwos$ci monitorowanie jest wytaczone.

Dla kazdego z punktow predkosci lub czestotliwosci ustawiony jest limit niedociazenia
(37.21...37.25) i przeciazenia (37.31...37.35). Miedzy tymi punktami limity sa interpolo-
wane liniowo w celu utworzenia krzywych przecigzenia i niedocigzenia.
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Monitorowany sygnat
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Dziatanie (brak, ostrzezenie lub btad) wykonywane, gdy sygnat wykroczy poza dozwo-
lony obszar dziatania, moze zosta¢ wybrane oddzielnie dla warunkéw przeciazenia i
niedocigzenia (odpowiednio parametry 37.3 i 37.4). Kazdy warunek ma tez opcjonalny
timer umozliwiajacy opdznienie wybranego dziatania (37.411 37.42).

Ustawienia i diagnostyka

Grupa parametréw: 37 Krzywa obc. uzytkownika (str. 405).

Zdarzenia: AGE6 Konfiguracja ULC (str. 625), A8BE Przecigzenie ULC (str. 634), ABBF Nie-
docigzenie ULC (str. 634), 8001 Niedociazenie ULC (str. 615) i 8002 Przecigzenie
ULC (str. 615).

Automatyczne resetowanie btedow

OSTRZEZENIE!

A Przed aktywacja funkcji nalezy sie upewnié, ze nie spowoduje to wystapienia
niebezpiecznych sytuacji. Funkcja resetuje automatycznie przemiennik czestotli-
wosci i kontynuuje dziatanie po btedzie.

Przemiennik czestotliwo$ci moze automatycznie sie zresetowac po wystapieniu btedéw
zewnetrznych, przepiecia oraz zbyt niskiego napiecia. Uzytkownik moze tez okresli¢
konkretny btad, ktéry ma by¢ automatycznie resetowany (oprécz btedéw dotyczacych
funkcji bezpiecznego wytgczania momentu).
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DomysInie funkcja automatycznego resetowania jest wytgczona i uzytkownik moze jg
aktywowac.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 31.12 Wybdr autoresetu...31.16 Czas opdznienia (str. 359).

Inne programowalne funkcje zabezpieczen

Zdarzenia zewnetrzne (parametry 31.01...31.10)

Pie¢ réznych sygnatéw zdarzen z procesu mozna powigzac z wybranymi wej$ciami w
celu wygenerowania sygnatu wytaczenia awaryjnego. W przypadku utraty sygnatu ge-
nerowane jest zdarzenie zewnetrzne (btad, ostrzezenie lub zwykty wpis w dzienniku).
Aby przeprowadzi¢ edycje tresci komunikatéw, na panelu sterowania nalezy wybraé
pozycje Menu - Ustawienia - Edycja tekstow.

Wykrywanie utraty fazy silnika (parametr 31.19)

Ten parametr umozliwia wybdr sposobu, w jaki przemiennik czestotliwosci zareaguje
w przypadku wykrycia utraty fazy silnika.

Wykrywanie zwarcia doziemnego (parametr 31.20)

Funkcja wykrywania zwarcia doziemnego bazuje na pomiarze sumy praddéw. Nalezy
pamietagd, ze:

- zwarcie doziemne w kablu zasilania nie spowoduje zadziatania zabezpieczenia

- wprzypadku zasilania z uziemionej sieci zabezpieczenie zadziata w czasie 2 milise-
kund

- w przypadku zasilania z nieuziemionej sieci pojemnos¢ elektryczna kabla zasilajg-
cego musi wynosi¢ 1 mikrofarad lub wiecej

«  prady pojemnosciowe wywotane ekranowanymi kablami silnika o dtugosci do 300
metréw nie spowodujg zadziatania zabezpieczenia

- zabezpieczenie nie jest aktywne, gdy przemiennik jest zatrzymany

Wykrywanie sygnatu bezpiecznego wytaczania momentu (parametr 31.22)

Przemiennik czestotliwos$ci monitoruje stan wejs¢ funkcji bezpiecznego wytaczania
momentu. Ten parametr umozliwia wybér wskazan podawanych w przypadku utraty
sygnatéw. Ten parametr nie wptywa na dziatanie samej funkcji bezpiecznego wytaczania
momentu. Wiecej informacji na temat funkcji bezpiecznego wytgczania momentu za-
wiera Podrecznik uzytkownika.

Wykrywanie btednego podtaczenia okablowania zasilania i silnika (parametr
31.23)

Przemiennik czestotliwosci moze wykry¢ stan, w ktérym kable silnika i zasilania zostaty
przypadkowo zamienione ze sobg (kabel zasilania zostat podtaczony do ztgcza silnika
przemiennika czestotliwosci). Parametr umozliwia okreslenie, czy btagd ma by¢ genero-
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wany, czy nie. Nalezy zauwazy¢, ze ochrona powinna by¢ wytaczona, jesli przemiennik
czestotliwosci/inwerter jest zasilany ze wspdlnej szyny DC.

Zabezpieczenie przed utykiem silnika (parametry 31.24...31.28)

Przemiennik czestotliwosci zabezpiecza silnik w przypadku niespodziewanego przerwa-
nia jego pracy. Istnieje mozliwo$¢ dostosowania limitéw nadzoru (prad, czestotliwosé
i czas) oraz wybrania sposobu, w jaki przemiennik czestotliwo$ci zareaguje na niespo-
dziewane przerwanie pracy przez silnik.

Zabezpieczenie przed nadmierna predkoscia (parametr 31.30)

Uzytkownik moze ustawi¢ limit nadmiernej predkosci poprzez okreslenie marginesu
dodawanego do obecnie uzywanych limitéw predkosci maksymalnej i minimalne;j.

Nadzér zatrzymania wg rampy (parametry 31.32, 31.33, 31.371 31.38)

Program sterujacy jest wyposazony w funkcje nadzoru normalnych ramp i ramp zatrzy-
mania awaryjnego. Uzytkownik moze zdefiniowa¢ maksymalny czas zatrzymania lub
maksymalne odchylenie od oczekiwanego wspdtczynnika zwalniania. Jesli przemiennik
czestotliwosci nie wykona zatrzymania w przewidziany sposdb, zostaje wygenerowany
btad, a przemiennik czestotliwosci zwalnia wybiegiem az do zatrzymania.

Nadzér nad gtéwnym wentylatorem chtodzacym (parametr 31.35)

Ten parametr umozliwia okreslenie sposobu w jaki przemiennik czestotliwosci zareaguje
w przypadku utraty gtdwnego wentylatora chtodzacego.

W przypadku modutu falownika ztozonego z modutéw inwertera w obudowie R8i moze
by¢é mozliwe kontynuowanie dziatania nawet w przypadku zatrzymania pracy wentyla-
tora modutu falownika. Patrz opis parametru.

Niestandardowy limit btedu pradu silnika (parametr 31.42)

Program sterujacy ustawia limit pradu silnika na podstawie konstrukcji przemiennika
czestotliwosci. W wiekszosci przypadkdw wartos¢ domysina jest odpowiednia. Jednak
nizszy limit moze zosta¢ ustawiony recznie przez uzytkownika, na przyktad w celu
ochrony silnika z magnesami trwatymi przed rozmagnetyzowaniem.

Wykrywanie utraty mozliwosci sterowania lokalnego (parametr 49.05)

Ten parametr umozliwia okreslenie sposobu, w jaki przemiennik czestotliwosci zare-
aguje na przerwe w komunikacji z panelem sterowania lub oprogramowaniem kompu-
terowym.
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Diagnostyka

Komunikaty o btedach i ostrzezenia, rejestrowanie danych

Patrz rozdziat Sledzenie btedéw.

Nadzér sygnatu

Istnieje mozliwo$¢ wybrania trzech sygnatéw, ktére maja by¢ nadzorowane przez te
funkcje. Za kazdym razem, gdy nadzorowany sygnat przekroczy wstepnie zdefiniowane
limity lub spadnie ponizej ich wartosci, aktywowany jest bit w parametrze 32.1 oraz
generowane jest ostrzezenie lub btad. Aby przeprowadzi¢ edycje tresci komunikatdw,
na panelu sterowania nalezy wybraé pozycje Menu - Ustawienia - Edycja tekstow.

Nadzorowany sygnat jest filtrowany za pomoca filtru dolnoprzepustowego. Nadzér
dziata na poziomie czasu 2 ms. Parametry konfiguracji sa sprawdzane pod katem zmian
na poziomie czasu 10 ms.

Ustawienia i diagnostyka
Grupa parametréw: 32 Nadzor (str. 370).

Zdarzenia: ABBO Nadzor sygnatu (str. 634), ABB1 Nadzor sygnatu 2 (str. 634), A8BB2 Nadzor
sygnatu 3 (str. 634), 80BO Nadzdr sygnatu (str. 616), 80B1 Nadzdr sygnatu 2 (str. 616) i 80B2
Nadzdér sygnatu 3 (str. 616).

Timery i liczniki konserwacji

Program zawiera szes$¢ réoznych timerdw lub licznikéw konserwacji, ktére mozna skon-
figurowac tak, aby generowaty ostrzezenie po osiggnieciu wstepnie zdefiniowanego
limitu. Aby przeprowadzi¢ edycje tresci komunikatéw, na panelu sterowania nalezy
wybraé pozycje Menu - Ustawienia - Edycja tekstow.

Timer/licznik mozna ustawid tak, aby monitorowat dowolny parametr. Ta funkcja
szczegdlnie przydaje sie jako przypomnienie o koniecznosci wykonania czynnosci ser-
wisowych.

Istnieja trzy typy licznikow:

«  Timery witaczenia. Stuza do pomiaru czasu wiaczenia zrédta binarnego (na przyktad
bitu w stowie stanu).

»  Liczniki zbocza sygnatu. Ten licznik jest powigkszany za kazdym razem, gdy moni-
torowane zrédto binarne zmienia stan.

«  Liczniki wartosci. Ten licznik stuzy do pomiaru monitorowanego parametru (poprzez
catkowanie). Ostrzezenie zostanie wigczone, gdy obliczony obszar ponizej wartosci
szczytowej sygnatu przekroczy limit zdefiniowany przez uzytkownika.

Ustawienia i diagnostyka

Grupa parametréw: 33 Ogdlny zegar i licznik (str. 375).
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Kalkulatory oszczednosci energii
To narzedzie oferuje nastepujgce funkcjonalnosci:

«  Optymalizator energetyczny stuzacy do dostosowywania strumienia silnika w celu
zmaksymalizowania catkowitej wydajnosci systemu.

«  Licznik stuzacy do monitorowania zuzywanej i zaoszczedzanej energii przez silnik
oraz wyswietlania tych wartosci wyrazonych w kWh lub w pienigdzach albo jako
wartos¢ emisji CO,

« Analizator obcigzenia stuzacy do wyswietlania profilu obcigzenia przemiennika
czestotliwosci (patrz osobna sekcja na stronie 106.

Uwaga: Dokfadnos¢ obliczania zaoszczedzonej energii jest bezposrednio zalezna od
dokfadnosci, z jaka wartos¢ zadana zasilania silnika zostata podana w parametrze 45.19
Moc poréwnawcza.

Ustawienia i diagnostyka

Grupa parametrow: 45 Wydajnos$¢ energetyczna (str. 436).
Analizator obcigzenia

Rejestrator wartosci szczytowej

Uzytkownik moze wybrac sygnat, ktéry ma by¢ monitorowany przez rejestrator wartosci
szczytowej. Rejestrator zapisuje wartos$¢ szczytowg oraz czas jej wystgpienia, a takze
prad silnika, napiecie DCi predkos¢ silnika w momencie wystapienia wartosci szczytowej.
Wartos¢ szczytowa jest probkowana w odstepach 2 ms.
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Rejestratory amplitudy

Program sterujgcy udostepnia dwa rejestratory amplitudy. Zaleznie od ustawienia pa-
rametru 36.8 rejestratory sg aktywne ciggle lub tylko wtedy, gdy przemiennik czestotli-
wosci wykonuje modulacje.

W przypadku rejestratora amplitudy 2 uzytkownik moze wybraé sygnat, ktéry ma by¢
préobkowany w odstepach 200 ms, oraz okresli¢ wartos¢ odpowiadajgca 100%. Zgro-
madzone prébki sa sortowane wedtug amplitudy i grupowane w ramach 10 parametréw
przeznaczonych tylko do odczytu. Kazdy parametr reprezentuje zakres amplitud wyno-
szacy 10 punktdéw procentowych i pokazuje, ile procent z catkowitej liczby zgromadzo-
nych prébek jest uwzglednionych w danym zakresie. Nalezy pamietad, ze najnizszy zakres
obejmuje réwniez wartosci ujemne (o ile istnieja), podczas gdy najwyzszy zakres obej-
muje wartosci powyzej 100%.

Procentowy
udziat
prébek

<10%
10...20%
20...30%
30...40%
40...50%
50...60%
60...70%
70...80%
80...90%
>90%

Zakresy amplitud
(parametry 36.40...36.49)

Rejestrator amplitudy 1 stuzy tylko do monitorowania pradu silnika i nie mozna go
zresetowad. W przypadku rejestratora amplitudy 1 wartos$¢ 100% odpowiada maksy-
malnej wartosci pradu wyjsciowego przemiennika czestotliwosci (wartosci /., podanej
w podreczniku uzytkownika). Rozktad zebranych prébek pokazuja parametry
36.20...36.29.

Ustawienia i diagnostyka

Grupa parametréow: 36 Analiza obcigzenia (str. 399).
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Rozne

Zestawy parametrow uzytkownika

Przemiennik czestotliwosci obstuguje cztery zestawy parametrow uzytkownika, ktére
mozna zapisaé w pamieci trwatej, a nastepnie przywotac za pomoca parametrow
przemiennika czestotliwosci. Ponadto mozna zmienia¢ zestawy parametréw uzytkow-
nika przy uzyciu wejs¢ cyfrowych.

Zestaw parametréw uzytkownika zawiera wszystkie edytowalne parametry zawarte w
grupach od 10 do 99 z wyjatkiem:

- wymuszonych wartosci we/wy, takich jak parametry 10.3110.4;
« nastaw modutu rozszerzen we/wy (grupy 14...16);

«  parametrow wiaczajacych komunikacje przez magistrale komunikacyjna (50.1 i
50.31);

- innych ustawien komunikacji przez magistrale komunikacyjng (grupy 51...56 i 58);
- nastaw konfiguracji enkodera (grupy 92...93);

« niektdrych ustawien sprzetu w grupie parametréw 95;

«  parametréw wyboru ustawionych przez uzytkownika 96.11...96.13.

Jedli w zestawach parametréw uzytkownika uwzglednione sg nastawy silnika, przed
przywotaniem zestawu uzytkownika nalezy upewnic sie, ze te nastawy sg odpowiednie
dla silnika uzywanego w ramach danej aplikacji. W przypadku aplikacji, w ramach ktoérej
wraz z przemiennikiem czestotliwosci wykorzystywane sa rézne silniki, nalezy wykonaé
bieg identyfikacyjny dla kazdego silnika, a wyniki zapisaé w réznych zestawach uzytkow-
nika. Dzieki temu mozna przywota¢ odpowiedni zestaw parametrow po przetaczeniu
silnika.

Jedli zadne zestawy parametréw nie zostaty zapisane, préba zatadowania zestawu
spowoduje utworzenie wszystkich zestawdw na podstawie aktualnie aktywnych ustawien
parametrow.

Przetgczanie sie miedzy zestawami parametréw uzytkownika jest mozliwe tylko wtedy,
gdy przemiennik czestotliwosci jest zatrzymany.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 10.3 Wybdr wymuszenia DI (str. 189), 10.4 Wymuszone stany DI (str. 189), 50.1
Witaczenie FBA A (str. 453), 50.31 Wtgczenie FBA B (str. 458) i 96.10 Zestaw uzytk.:
stan (str. 562)...96.13 Zest. uzytk.: tryb I/O we2 (str. 564).

Grupa parametréow: 95 Konfiguracja HW (str. 548).
Zdarzenia: 64B2 Btad ust. przez uzytk. (str. 609).

Obliczanie sumy kontrolnej parametru

Suma kontrolna parametru moze zostac obliczona na podstawie definiowanego przez
uzytkownika zestawu parametréw monitorujacych zmiany w konfiguracji przemiennika
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czestotliwosci. Obliczona suma kontrolna jest poréwnywana z sumami kontrolnymi
wartosci zadanej 1...4. W przypadku niezgodnosci zostaje wygenerowane zdarzenie
(zdarzenie, ostrzezenie lub btad).

DomysInie zestaw parametréw uwzglednianych podczas obliczania zawiera wiekszo$¢
parametréw oprécz:

«  sygnatéw aktualnych;
«  grupy parametréw 47;

. parametréw, ktére sa aktywowane w celu sprawdzenia poprawnosci nowych
ustawien (na przykfad 51.27 i 96.7);

«  parametréw, ktére nie sg zapisywane w pamieci flash (na przyktad 96.24...96.26);

«  parametréw obliczanych wewnetrznie na podstawie innych danych (na przykfad
98.9...98.14);

. parametréw dynamicznych (na przyktad parametréw réznigcych sie zaleznie od
sprzetu), i

«  parametréw programu aplikacyjnego.

Zestaw domysiny mozna edytowac przy uzyciu narzedzia komputerowego Drive custo-
mizer.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 96.53 Aktualna suma kontrolna (str. 567)...96.59 Zatwier. suma kontrolna
4 (str. 568).

Zdarzenia: 6200 Niezgodnos¢ sumy kontrolnej (str. 607) i A686 Niezgodna suma kontro-
Ina (str. 623).
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Blokada uzytkownika

OSTRZEZENIE!

A Firma ABB nie ponosi odpowiedzialnosci za jakiekolwiek uszkodzenia lub szkody
spowodowane nieudana aktywacjg blokady uzytkownika za pomocg nowego
kodu. Patrz Zrzeczenie odpowiedzialnosci dotyczace bezpieczeristwa teleinfor-
matycznego (str. 20).

W celu zwiekszenia cyberbezpieczenstwa zaleca sie ustawienie gtéwnego kodu, aby
zapobiec na przyktad zmianie wartosci parametréow i/lub tadowaniu oprogramowania
sprzetowego lub innych plikéw.

Jedli uzywanych jest kilka przemiennikéw czestotliwosci, nalezy ustawié unikatowy kod
dostepu dla kazdego z tych przemiennikdow.

Aby aktywowa¢ blokade uzytkownika po raz pierwszy, nalezy:

. Wprowadzi¢ domysiny kod 10000000 w parametrze 96.2. Dzieki temu bedg widoczne
parametry 96.100...96.102.

+  Wprowadzi¢ nowy kod w parametrze 96.100. Zawsze nalezy uzywac o$miu cyfr.
Jesli uzywane jest narzedzie Drive Composer, nalezy zakoriczy¢ wprowadzanie kla-
wiszem Enter.

«  Potwierdzi¢ nowy kod w parametrze 96.101.

OSTRZEZENIE!
Kod nalezy przechowywac w bezpiecznym miejscu — jesli zostanie zgubiony,
otwarcie blokady uzytkownika nie bedzie mozliwe nawet przez firme ABB.

+ W parametrze 96.102 nalezy zdefiniowa¢ dziatania, ktérych wykonywanie ma by¢
zabronione (zalecamy wybranie wszystkich czynnosci oprécz tych wymaganych
przez aplikacje).

+  Wprowadzié nieprawidtowy (losowy) kod w parametrze 96.2.
- Aktywowac funkcje 96.8 albo wytaczy¢ i wigczyc zasilanie jednostki sterujacej.

. Upewnié sig, ze parametry 96.100...96.102 sa ukryte. Jesli nie sg, wprowadzi¢ inny
losowy kod w parametrze 96.2.

Aby ponownie otworzy¢ blokade, nalezy wprowadzi¢ kod w parametrze 96.2. Dzieki
temu ponownie beda widoczne parametry 96.100...96.102.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 96.2 Kod (str. 559) 1 96.100 Zmien kod uzytkownika...96.102 Funkcja blokady
uzytk. (str. 569).

Zdarzenia: A6BO Blokada uzytkownika otwarta (str. 624).
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Parametry magazynowania danych

Dostepne sa dwadziescia cztery parametry (szesnascie 32-bitowych, osiem 16-bitowych)
przeznaczone tylko do magazynowania danych. Domyslnie te parametry nie sg potaczone.
Mozna ich wiec uzywacd np. w przypadku tworzenia faczy, testowania i podczas urucha-
miania przemiennika. W tych parametrach mozna zapisywac informacjeije odczytywad
przy uzyciu zrédta innych parametréow lub pozycji docelowych.

Nalezy pamietaé, ze na zrédto wartosci innego parametru mozna wybierac tylko para-
metry przechowujgce 32-bitowe liczby zmiennoprzecinkowe (typ real32). Innymi stowy,
parametry 47.1...47.8 moga by¢ Zzrédtami wartosci innych parametréw, a parametry
47.11...47.28 nie.

Aby uzy¢ 16-bitowej liczby catkowitej (otrzymanej w zestawach danych DDCS) jako
Zrédta innego parametru, nalezy zapisaé warto$¢ w jednym z parametréw typu zapisu
real32(47.1...47.8). Nalezy wybrac parametr zapisu jako zrédto i zdefiniowac odpowiednig
metode skalowania pomiedzy wartosciami 16-bitowymi i 32-bitowymi w parametrach
47.31...47.38.

Ustawienia i diagnostyka

Grupa parametréw: 47 Magazyn danych (str. 445).

Funkcja zredukowanego biegu

Funkcja zredukowanego biegu jest dostepna dla inwerteréw sktadajacych sie z potaczo-
nych réwnolegle modutéw inwerteréw. Funkcja umozliwia kontynuowanie dziatania z
ograniczonym pradem, nawet jesli jeden modut (lub wiecej) nie dziata, np. z powodu
prac konserwacyjnych. Teoretycznie zredukowany bieg jest mozliwy z tylko jednym
modutem, ale w praktyce nadal obowiazuja fizyczne wymagania dotyczace dziatania
silnika, na przyktad uzywane moduty muszg by¢ w stanie zapewni¢ wystarczajacy prad
magnesowania do silnika.

Maski zredukowanego biegu mozna uzy¢ zamiast trybu zredukowanego biegu w sytuacji,
gdy nie ma koniecznosci fizycznego usuniecia modutu zasilania z systemu. Maskowanie
modutu lub kilku modutéw powoduje, ze jednostka BCU przestaje wysytaé polecenia
sterowania do wybranego kanatu lub kanatéw PSL2.

Uwaga:

«  Obwdd STO musi pozostag, jaki byt.

- Nie nalezy uzywa¢ maski do obchodzenia btedéw obwodu STO.
- Nie nalezy usuwad $wiattowoddw z systemu.

«  Aby unikng¢ przeptywaniu pradu przez dziatajace swobodnie diody, modut musi
zostac odfaczony po stronie napiecia AC.
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Aktywacja funkcji zredukowanego biegu

Uwaga: W przypadku przemiennikdw czestotliwosci o konstrukcji szafowej akcesoria
okablowania oraz przegroda wymagane podczas procedury sg dostepne w firmie ABB
oraz dotgczone do dostarczonego przemiennika czestotliwosci.

OSTRZEZENIE!
Nalezy przestrzegad instrukcji dotyczacych bezpieczeristwa konkretnego

przemiennika czestotliwosci lub inwertera.

1. Odtaczy¢ napiecie zasilania i wszelkie napiecia pomocnicze od przemiennika cze-
stotliwosci / inwertera.

2. Jedlijednostka sterujgca zasilania jest zasilana przez uszkodzony modut, zainstalo-
wac rozszerzenie dla okablowania i podtaczy¢ je do jednego z pozostatych modutdw.

3. Wyjaé¢ modut, ktéry ma byé serwisowany. Zapoznac sie zinstrukcjami odpowiedniego
podrecznika uzytkownika.

4. Jesli uzywana jest funkcja bezpiecznego wytgczania momentu, w miejscu brakuja-
cego modutu zainstalowad przewody zworki okablowania tej funkcji (chyba ze byt
to ostatni modut w taricuchu).

5. Zamontowac przegrode na prowadnicy gérnego modutu, aby zablokowaé przeptyw
powietrza przez pusta komore modutu.

6. Jeslijednostka inwertera ma przetacznik DC z obwodem fadowania, wytaczy¢ od-
powiedni kanat w kontrolerze tadowania xSFC-xx.

7. Wtaczyd zasilanie przemiennika czestotliwosci/inwertera.
8. Ustawic parametr 95.12 w celu zdefiniowania, ktére moduty zostaty usuniete.
9. W parametrze 95.13 wprowadzi¢ liczbe uzywanych modutéw inwertera.

10. Zresetowad wszystkie btedy i uruchomic przemiennik czestotliwosci/inwerter.
Maksymalny prad jest teraz automatycznie ograniczony zgodnie z nowg konfiguracjg
inwertera. Rozbiezno$¢ pomiedzy liczba wykrytych modutéw (95.14) i wartoscia
ustawiong w parametrze 95.13 wygeneruje btad.

Po ponownej instalacji wszystkich modutéw nalezy zresetowad parametry 95.12195.13
do wartosci 0, aby wytaczy¢ funkcje zredukowanego biegu. Jesli inwerter jest wyposa-
zony w obwdéd tadowania, monitorowanie fadowania nalezy ponownie aktywowac dla
wszystkich modutéw. Jesli jest uzywana funkcja bezpiecznego wytagczania momentu,
musi zostac¢ wykonany test akceptacyjny (odpowiednie instrukcje zawiera podrecznik
uzytkownika przemiennika czestotliwosci/modutu inwertera).

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 6.17 Stowo stanu 2 (str. 169) i 95.13 Tryb biegu zredukowanego...95.14 Pod-
taczone moduty (str. 552).

Zdarzenia: 5695 Zredukowany bieg (str. 606).
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Obstuga filtru du/dt

Jedli do wyjscia przemiennika czestotliwosci podtaczony jest zewnetrzny filtr du/dt,
nalezy wtaczy¢ bit 13 parametru 95.20. Ustawienie ogranicza wyjsSciowg czestotliwos$é
kluczowania. W przypadku modutéw inwerteréw w obudowach R5i...R7i ustawienie
wymusza takze petng predkosé wentylatora przemiennika czestotliwos$ci/modutu in-
wertera.. Nalezy pamietad, ze nie nalezy aktywowad tego ustawienia w przypadku mo-
dutéw inwertera z wewnetrznymi filtrami du/dt.

Ustawienia i diagnostyka

Parametr: 95.20 Stowo opcji sprzetowych 1 (str. 555).

Obstuga filtru sinusoidalnego

Program sterujacy ma ustawienie umozliwiajace uzycie filtréw sinusoidalnych (do na-
bycia osobno w firmie ABB lub innych firmach).

Jesli do wyjscia przemiennika czestotliwosci podtaczony jest filtr sinusoidalny firmy
ABB, nalezy wtaczy¢ bit 1 parametru 95.15. Ustawienie ogranicza czestotliwosci kluczo-
wania i wyjsciowa, aby

- chronié przemiennik czestotliwosci przed dziataniem w czestotliwosciach rezonan-
sowych filtru i
«  chronié filtr przed przegrzaniem.

W przypadku niestandardowego filtru sinusoidalnego musi by¢ witgczony bit 3 parametru
95.15. (Ustawienie nie ogranicza czestotliwosci wyjsciowej). Dodatkowe parametry
musza by¢ ustawione zgodnie z wymienionymi nizej wtasciwosciami filtru.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 95.15 Specjalne ustawienia sprzetu (str. 553), 97.1 W. zad. czestotl. kluczowa-
nia (str. 571), 97.2 Min. czestotl. kluczowania (str. 571), 99.18 Indukcyjnos¢ filtru si-
nus. (str. 589) i 99.19 Pojemnos¢ filtru sinusoid. (str. 590).
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Tryb routera dla jednostki sterujgcej BCU

Jednostke sterujaca BCU modutu inwertera mozna ustawi¢ na ,tryb routera”, aby
umozliwi¢ sterowanie podtaczonymi lokalnie modutami zasilajgcymi (np. modutami in-
werteréw) przez inng jednostke BCU. Uzywajac trybu routera i przetgcznikéw sprzeto-
wych, mozliwe jest uzyskanie konfiguracji, w ktérej te same moduty bedg naprzemiennie
korzystaty z inwertera i przyktadowo z zasilania IGBT.

Tryb routera wigze sie z potgczeniem dwéch jednostek BCU ze sobga za pomocg ich ka-
natéw PSL2. Gdy tryb routera jest aktywny, kanaty pochodzace z innej jednostki BCU
s kierowane do modutéw lokalnych.

Na schematach ponizej pokazano, jak sterowanie czterema modutami konwerteréw
moga by¢ przetaczane miedzy dwiema jednostkami BCU.

Uwaga: Aby zobaczy¢ przyktad tego, jak przetacza¢ moduty konwertera miedzy korzy-
staniem z inwertera i zasilania IGBT, patrz ACS880 IGBT supply control program firm-
ware manual (3AUA0000131562 [j. ang.]).

Jednostka BCU 1 steruje wszystkimi modutami, jednostka BCU 2 jest w trybie routera

BCU1 BCU2
95.14 = 000Fh (1111b) 95.16 = Wi
95.16 = Wyt. 95.17 = 1100b
v v
[cHi | [cHa | | cH3 | [ cHa | [cH1 | [cHa || cH3 | | cHa |
1 1
Modut 1 Modut 2 Modut 3 Modut 4

Jednostka BCU 2 steruje wszystkimi modutami, jednostka BCU 1 jest w trybie routera
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BCU1 BCU2
95.16= Wi, 95.14 = 000Fh (1111b)
95.17 = 1100b 95.16 = Wyt.
[cHi || cHz | [cH3 || cHa | [cHi || cHz | [cH3 ]| cHa]
| I
Modut 1 Modut 2 Modut 3 Modut 4
Uwaga:

- Moduly lokalne musza by¢ podtgczone do kolejnych kanatéw, zaczynajac od CHL.
Kanaty nastepujace bezposrednio po nich sg podtaczone do innej jednostki BCU i
routowane do modutéw lokalnych. Musi istnieé co najmniej tyle modutéw lokalnych,
ile jest routowanych kanatow.

+ W przypadku sterowania PLC wszelkie przetaczenia muszg by¢ wykonywane w
stanie zatrzymania, przy czym co najmniej jedna jednostka BCU musi by¢ w danej
chwili w trybie routera.

«  Gdytrybrouterajest uzywany z innymi programami sterujgcymi, moga obowiagzywacé
dodatkowe reguty i ograniczenia. Wiecej informacji zawiera odpowiedni podrecznik
oprogramowania sprzetowego.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 95.16 Tryb routera (str. 553) i 95.17 Konfiguracja kanatéw routera (str. 554).

Zakresy parametrow z opcja +N8200 (Licencja wysokiej predkosci)

W przypadku opcji +N8200 (Licencja wysokiej predkosci) nastepujace parametry
predkosci i czestotliwosci maja rozszerzony zakres:
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Zakres

Parametry

-90000 ... 90000 obr./min

12

221
22.26...22.32
22.41...22.43
22.52...22.57
22.81...22.87
231

23.2

23.27

23.39
24.1...24.4
30.11

30.12

36.15

49.15

49.16

90.1

0...90000 obr./min

1.61
21.6
25.18
25.19
29.70
29.72
29.74
29.76
29.78
37.11...37.15
46.1
46.6
46.21
46.31
99.9
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Zakres

Parametry

-1500 ... 1500 Hz

1.6

28.1

28.2
28.26...28.32
28.52...28.57
28.78
28.90...28.92
28.96

28.97

30.13

30.14

49.17

49.18

0...1500 Hz

1.63
46.2
99.8
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Makra aplikacyjne

Co zawiera ten rozdziat

W tym rozdziale przedstawiono przeznaczenie i sposdb obstugi makr aplikacyjnych
oraz ich domyslne przytacza sterowania.

Wiecej informacji o podtaczeniach jednostki sterujacej znajduje sie w Podreczniku
uzytkownika przemiennika czestotliwosci.

Informacje ogdlne

Makro aplikacyjne to zestaw domysinych wartosci parametréw odpowiednich dla da-
nego zastosowania. Podczas pierwszego uruchomienia przemiennika czestotliwosci
uzytkownik zwykle wybiera najlepiej pasujace makro aplikacyjne jako punkt startowy,
a nastepnie wprowadza wszelkie niezbedne zmiany majace dostosowac ustawienia do
aplikacji. W efekcie liczba zmian wprowadzanych przez uzytkownika jest duzo mniejsza
niz w przypadku tradycyjnego programowania przemiennika czestotliwosci.

Makra aplikacyjne mozna wybrad za pomocga parametru 96.4 Wybdr makra. Zestawy
parametréow uzytkownika sg zarzadzane za pomoca parametréw nalezacych do grupy
96 System (str. 558).

Uwaga: Domysine potaczenia sterowania opisane w tym rozdziale bazujg na jednostce
sterowania ZCU.
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Makro fabryczne

Makro fabryczne jest przystosowane do wzglednie prostych czynnosci sterowania
predkoscig w przenosnikach, pompach i wentylatorach, stanowiskach testowych itd.

Predkos¢ przemiennika czestotliwosci jest kontrolowana za pomocg sygnatu odniesienia
podtaczonego do wejscia analogowego All. Komendy start/stop sg przesytane przez
wejscie cyfrowe DI1, a kierunek pracy jest okreslany przez DI2. To makro uzywa miejsca
sterowania ZEW1.

Btedy sa resetowane za pomoca wejscia cyfrowego DI3.

Wejscie cyfrowe D14 pozwala na wyboér miedzy dwoma zestawamiramp czasu przyspie-
szania/zwalniania. Wartosci czasu przyspieszania, czasu zwalniania oraz ksztatty ramp
sg definiowane w parametrach 23.12...23.19.

Wejscie DI5 aktywuje 1 predkos¢ stata.

DomysIne ustawienia parametréw makra fabrycznego

DomysIne ustawienia parametréw makra fabrycznego znajduja sie w w rozdziale Lista
parametrow.

Domyslne przytacza sterowania dla makra fabrycznego

Potaczenie Wyrazenie ‘ Opis

Wejécie zewnetrznego zasilania XPOW

+24V|
+24VI GND |24VDC,2A
GND
Napiecie odniesienia i wejscia analogowe XAl
+VREF |10V DC, R_1...10kQ
1 |+VREF
2 -VREF -VREF -10VDC, R_1...10kQ
3__ AGND AGND | Uziemienie
4 A+
5 All- All+ Wartos¢ zadana predkosci
6 Al2+ |
; A All- 0(2)...10 V, Ripy > 200 kQ
Al2+ Domyslnie nieuzywane.
Al2-  |0(4)...20 mA, Rj, =100 Q
Wyjscia analogowe XAO
AO1 Predkos¢ silnika w obr./min
2 1 J:Xo} [} | SEEEEEE—
Cﬁ:}:g[ 2 AGND AGND 0...20mA, R_ <500 Q
Il ~
OV /212921 a0z |Pradsilnika
T 1= 4 |AGND
AGND [0...20mA, R_<500Q
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Potaczenie ‘ Wyrazenie ‘ Opis
tacze drive-to-drive XD2D
B Potaczenie: nadrzedny/podrzedny, drive-to-
g B drive lub interfejs wbudowanej magistrali ko-
2 A A munikacyjnej
3 | BGND BGND
Wyjscia przekaznikowe XRO1, XRO2, XRO3
e NC Gotowosc do pracy
E2 COM COM 250V AC/30VDC
S NO NO 2A
NC
E COM NC Praca
= NO
Fault | % NG COM 250V AC/30VDC
~
com NO [2A
NO
NC Btad (-1)
2 +24VD |
5 | DIOGND |2 COM 250V AC/30VDC
NO 2A
XD24 Blokada cyfrowa
; oIl DIIL Zezwolenie na bieg
2 +24VD +24VD | +24V DC200 mA
3 DICOM Y
7 +24VD DICOM | Masa wejsc¢ cyfrowych
5 |DIOGND|| +24VD |+24V DC200 mA
DIOGND |Masa wej$¢/wyjsé cyfrowych
Wejscia/wyjscia cyfrowe XDIO
DIO1 Wyjscie: Gotowos¢ do prac
1 DIO1 Y pracy
2 DIO2 DIO2 Wyjécie: Bieg
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Potaczenie ‘ Wyrazenie ‘ Opis

Wejécia cyfrowe XDI

DIl Stop (0)/Start (1)
2 +24VD § DI2 D du (0)/Do tytu (1)
0 przo o
5 |DIOGND |2 przodu i
DI3 Reset
—— 1 DI1
_— 2 DI2 Di4 1 zest. (0) / 2 zest. (1) ramp przyspiesza-
nia/zwalniania
— 3 DI3 /
L 4 DI4 DI5 Stata predko$é 1 (1 = Wt.)
L 5) DI5 DI6 Domyslnie nieuzywana.
6 DI6

Aby byto mozliwe uruchomienie przemiennika czestotliwo-
$ci, obwody funkcji bezpiecznego wytaczania momentu

muszga by¢ zamkniete. Patrz Podrecznik uzytkownika
przemiennika czestotliwosci.

X12 | Ztacze opcjonalnego modutu bezpieczeristwa

X13| Ztacze panelu sterowania

X205 | Ztacze jednostki pamieci
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Makro sterowania recznego/automatycznego

Makro sterowania recznego/automatycznego jest przystosowane do aplikacji sterowa-
nych predkosciowo, w ktérych wykorzystywane sg dwa zewnetrzne urzgdzenia sterujace.

Predkos$¢ przemiennika czestotliwosci jest sterowana za pomocg dwdch miejsc stero-
wania zewnetrznego: ZEW1 (sterowanie reczne) i ZEW2 (sterowanie automatyczne). Do
wyboru miejsca sterowania stuzy wejscie cyfrowe DI3.

Sygnat start/stop dla miejsca ZEW1 jest podigczony do wejscia DI1, a kierunek obrotéw
jest okredlany przez wejscie DI2. Sygnat start/stop dla miejsca ZEW?2 jest podtaczony
do wejscia D16, a kierunek obrotdw jest okreslany przez wejscie DI5.

Sygnaty zadawania dla miejsc ZEW1i ZEW2 sg podtagczone odpowiednio do wejs¢ ana-
logowych Alli Al2.

Za pomoca wejscia cyfrowego DI4 mozna aktywowac statg predkosé pracy (domysinie
300 obr./min).

Domysine ustawienia parametréw makra sterowania recznego/auto-
matycznego

Ponizej znajduje sie lista domysinych wartosci parametréw, ktére réznig sie od wartosci
dla makra fabrycznego w sekcji Lista parametréw (str. 144).

Parametr Wartos¢ domysina makra sterowania reczne-
go/automatycznego

12.30 AI2 skal. do maks. Al2 1500,000

19.11 Wybér Zewl/Zew?2 DI3

20.6 Komendy Zew?2

Wel: start; We2: kierunek

20.8 Zrédto wel Zew?2
20.9 Zrédto we2 Zew?2

20.12 Zrédto zezwolenia na bieg 1

DI6
DI5
DIIL

22.12 Zrédto w. zad. predkosci 2
22.14 Wybor w. zad. predkosci 1/2
22.22 Wybor statej predkosci 1

Skalowane Al2
Zgodnie z wyb. Zewl/Zew?2
Dl4

23.11 Wybér zestawu ramp

31.11 Wybor resetu btedu

Czas przysp./zwaln. 1

Nie wybrano
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DomysIne przytacza sterowania dla makra sterowania recznego/auto-
matycznego

Potaczenie Wyrazenie ‘ Opis

Wejscie zewnetrznego zasilania XPOW

+24VI
+24V| GND 24VDC,2A
GND
Napiecie odniesienia i wejscia analogowe XAl
Fl +VREF |10V DC, R 1...10 kQ
:; LI TevRer|| -VREF  [-10VDC, R 1...10kQ
| [
’74 i AN 2B, -VREF AGND | Uziemienie
=1 3 |AGND
L= 4 Al1+ All+ Wartos¢ zadana predkosci (sterowanie recz-
[ [
T All- ne
S Z Al2+ All- )
S v 0(2)...10V, Rjn, > 200 kQ
Al2+ Wartosc zadana predkosci (sterowanie auto-
matyczne)
Al2-
0(4)...20 mA, Rin =100 Q
Wyjécia analogowe XAO
AO1 Predkos¢ silnika w obr./min
S A AO1
Cz:—{_:g[ 2 AGND AGND 0...20mA, R_ <500 Q
[l -
O iR 2 AO2 AO2 Prad silnika
T 4 |AGND| |
AGND 0...20mA, R_ <500 Q
tacze drive-to-drive XD2D
B Potaczenie: nadrzedny/podrzedny, drive-to-
{ B drive lub interfejs wbudowanej magistrali ko-
2 A A munikacyjnej
3 | BGND BGND

Wyjscia przekaznikowe XRO1, XRO2, XRO3
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Potaczenie Wyrazenie Opis
NC Gotowos¢ do pracy
COM 250VAC/30VDC
NO 2A
NC Praca
COM 250VAC/30VDC
NO 2A
NC Btad (-1)
2 +24VD |
5 DIOGND Q COM 250VAC/30VDC
NO 2A
XD24 Blokada cyfrowa
DIIL Zezwolenie na bie
—t 1 1 DIIL °
2 +24VD +24VD | +24V DC200 mA
3 DICOM vy
a +24D DICOM | Masa wejsc¢ cyfrowych
5 DIOGND +24VD | +24V DC 200 mA
DIOGND | Masa wejs¢/wyjsé cyfrowych
Wejscia/wyjscia cyfrowe XDIO
DIO1 Wyjscie: Gotowos¢ do prac
1 DIO1 Y pracy
2 DIO2 DIO2 | Wyjscie: Bieg
Wejécia cyfrowe XDI
DIl Stop (0) / Start (1): Recznie
2 *24VD | & DI2 D du (0) /D tu (1): R i
5 DIOGND Q o przodu (0) / Do tytu (1): Recznie
_ 1 DI DI3 Recznie (0) / Automatycznie (1)
L | 2 DI2 Dl4 Stata predkosé 1 (1 = Wt.)
—— 3 DI3 DI5 Do przodu (0) / Do tytu (1): Automatycznie
= Dl4 DI6 Stop (0) / Start (1): Automatycznie
- g— DI5 '
L——— 6 DI6

XSTO

Aby byto mozliwe uruchomienie przemiennika czestotliwo-
$ci, obwody funkcji bezpiecznego wytgczania momentu
musza by¢ zamkniete. Patrz Podrecznik uzytkownika
przemiennika czestotliwosci.

X12

Ztacze opcjonalnego modutu bezpieczenstwa

X13

Ztacze panelu sterowania

X205

Ztacze jednostki pamieci
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Makro regulacji PID

Makro regulacji PID moze by¢ przydatne przy sterowaniu procesami, np. systemami
sterowania ci$nieniem, poziomem lub przeptywem w zamknietej petli, takimi jak:

- pompy zwiekszania cisnienia w miejskich systemach wodociggowych,
-« pompy sterujgce poziomem wody w zbiornikach wodnych,

«  pompy zwiekszajace ci$nienie w systemach centralnego ogrzewania,
. sterowanie przeptywem materiatéw na linii przenos$nika.

Sygnat zadawania dla procesu jest podfaczany do wejécia analogowego All, a sygnat
sprzezenia zwrotnego procesu do wejscia analogowego Al2. Przez ztacze analogowe
All moze by¢ takze przesytana bezposdrednia wartos¢ zadana predkosci. Wéwczas regu-
lator PID jest pomijany, a przemiennik czestotliwosci nie steruje zmienng procesowa.

Do wyboru bezposredniego sterowania predkoscia (miejsce sterowania ZEW1) lub
sterowania zmienng procesowg (ZEW2) stuzy wejscie cyfrowe DI3.

Sygnaty stop/start dla miejsc ZEW1i ZEW2 sa podtgczone odpowiednio do wejsé cyfro-
wych DI1i DI6.

Za pomoca wejscia cyfrowego DI4 mozna aktywowac statg predkosé pracy (domysinie
300 obr./min).

Uwaga: Podczas uruchamiania przemiennika z regulacjg PID przydatne jest zataczenie
silnika najpierw w trybie sterowania predkoscig za pomoca miejsca ZEW1. Pozwala to
przetestowac znak i skalowanie sprzezenia zwrotnego regulatora PID. Gdy dziatanie
sprzezenia zwrotnego zostanie sprawdzone, petle PID mozna ,zamkna¢”, przetaczajac
sie na miejsce ZEW2.

DomysIne ustawienia parametréw makra regulacji PID

Ponizej znajduje sie lista domysinych wartosci parametréw, ktére réznia sie od wartosci
dla makra fabrycznego w sekcji Lista parametrow (str. 144).

Parametr Wartos$¢ domysina makra sterowania reczne-
go/automatycznego

12.27 Min. Al2. 4,000

19.11 Wybdr Zewl/Zew?2 DI3

20.1 Komendy Zew1l Wel: start

20.4 Zrédto We2 Zewl Nie wybrano

20.6 Komendy Zew?2 Wel: start

20.8 Zrodto wel Zew? DI6

20.12 Zrédto zezwolenia na bieg 1 DI5

22.12 Zrédto w. zad. predkoséci 2 PID

22.22 Wybor statej predkosci 1 Di4
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Parametr

Wartos¢ domysina makra sterowania reczne-
go/automatycznego

23.11 Wybdr zestawu ramp

Czas przysp./zwaln. 1

31.11 Wybdr resetu btedu

Nie wybrano

40.7 Zest. 1: tryb pracy PID

Wt. gdy przemiennik pracuje

40.8 Zest. 1: zrédto sprz. zwrot. 1

Skalowane Al2

40.11 Zest. 1: czas filtru sprz. zwrot.

0,040

40.35 Zest. 1: czas filtru rézniczk.

10s

40.60 Zestaw 1: Zr. aktyw. PID

Zgodnie z wyb. Zewl/Zew?2

Uwaga: Wybdr makra nie wptywa na grupe parametréw 41 PID procesu: zestaw 2.
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Domysline przytacza sterowania dla makra regulacji PID

Potaczenie Wyrazenie ‘ Opis
Wejscie zewnetrznego zasilania XPOW
+24VI
+24V| GND 24V DC,2A
GND

Napiecie odniesienia i wejscia analogowe XAl

NO

ﬁ +VREF |10V DC, R 1...10 kQ
:; LI TevRer|| -VREF  [-10VDC, R 1...10kQ
| [
’74 i AN 2B, -VREF AGND | Uziemienie
=1 3 |AGND
L= 4 All+ All+ | Wartoé¢ zadana predkosci
[ [
e Alt- _ )
V B T AllL 0(2)...10V, Rin, > 200 kQ
. 7] A2 Al2+ | gprzesenie zwrotne procesul)
Al2- 10(4)...20 mA, Ri =100 Q
Wyjscia analogowe XAO
AO1 Predkos¢ silnika w obr./min
1 J-Yo} ) | S—
m 2 AGND AGND 0...20mA, R_ <500 Q
L ~
O /212921 a0z |Pradsilnika
T 11 4 |AGND
AGND [0...20mA, R_<500Q
tacze drive-to-drive XD2D
B Potaczenie: nadrzedny/podrzedny, drive-to-
i B A drive lub interfejs wbudowanej magistrali ko-
2 A munikacyjnej
3 |BGND| - p |
Wyjécia przekaznikowe XRO1, XRO2, XRO3
NC Gotowosc do pracy
11 NC
£ 12 | COM COM 250 VAC /30VDC
n
K== 18 | NO NO 2A
21 NC
=, 22 | cOM NC Praca
S 2 | no
Fault % | COM 250 VAC/30VDC
K] —— 31 NC
32 | com NO |2A
NO
= NC | Bfad (-1)
2 +24v0 |F|—
5 | DioGND |2 COM  |250VAC/30VDC
2A
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Potaczenie ‘ Wyrazenie ‘ Opis
XD24 Blokada cyfrowa
; oL DIIL Blokada cyfrowa. DomysInie nieuzywana.
2 +24VD +24VD | +24V DC200 mA
3 DICOM Y
a +24D DICOM | Masa wejsc¢ cyfrowych
5 DIOGND +24VD | +24V DC200 mA
DIOGND |Masa wejsé/wyjs¢ cyfrowych
Wejscia/wyjscia cyfrowe XDIO
DIO1 Wyjécie: Gotowos¢ do prac
1 DIO1 Y pracy
2 DIO2 DIO2 Wyjscie: Bieg
Wejécia cyfrowe XDI
Di1 Stop (0) / Start (1): Sterowanie predkoscia
2 +24VD | § s
a DI2 Domyslnie nieuzywana.
5 DIOGND | X
DI3 Sterowanie predkoscia (0) / Sterowanie proce-
— 1 DI1 pre 4 P
sem (1)
2 Di2 DI4 Stat dkod¢ 1 (1= Wt.)
ata predkosd¢ =Wt
— 3 DI3 pre
L 4 DI4 DI5 Zezwolenie na bieg (1 = Wt.)
L 5 DI5 DI6 Stop (0) / Start (1): Sterowanie procesem
6 DI6

XSTO

X12

Aby byto mozliwe uruchomienie przemiennika czestotliwo-
$ci, obwody funkcji bezpiecznego wytgczania momentu
musza by¢ zamkniete. Patrz Podrecznik uzytkownika
przemiennika czestotliwosci.

Ztacze opcjonalnego modutu bezpieczerstwa

X13

Ztacze panelu sterowania

X205

Ztacze jednostki pamieci

D) Przyktadowe sposoby podtgczania czujnikdw znajduja sie na str. 130.
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Przyktady podtaczania czujnikdw dla makra regulacji PID

N 0/4..20 mA
P Al2+ Mierzona warto$é aktualna

Al2- -20..20 mA. Rj, =100 Q

Uwaga: Czujnik musi mie¢ zasilanie zewnetrzne.

+ +24VD yj$cie napiecia pomocniczego (max. 200
P mA).

| DIOGND |uziemienie |
OUT | 0/4...20 mA
Al2+ Mierzona wartos¢ aktualna
Al2- -20..20mA. R, =100Q

+ +24VD Wyjscie napiecia pomocniczego (max. 200
P mA).

DIOGND IUziemienie |

0/4...20 mA
Al2+ Mierzona warto$¢ aktualna

Al2- -20..20mA. R, =100Q

Przemiennik czgstotliwosci 1

- 0/4...20 mA
P Al2+ Mierzona warto$é aktualna
P E — A2 20.20mA. R, =100 0
+24V Przemiennik czestotliwosci 2
Zrédio
zasilania | ~ A+ Mierzona wartos¢ aktualna
—1 Al2- -20..20mA. R;, =100Q

Przemiennik czgstotliwosci 3

A2+ Mierzona warto$¢ aktualna
Al2- 20.20mA. R, =100Q
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Makro sterowania momentem

To makro jest uzywane w aplikacjach wymagajacych sterowania momentem silnika. Sg
to zazwyczaj aplikacje zwigzane z naprezeniem, w ktdrych konkretne naprezenie musi
by¢ utrzymywane w systemie mechanicznym.

Wartos$¢ zadana momentu jest przesytana przez wejscie analogowe Al2 przewaznie jako
prad o natezeniu 0...20 mA (co odpowiada zakresowi 0...100% znamionowego momentu
silnika).

Sygnat start/stop jest podtaczony do wejscia cyfrowego DI1. Kierunek jest okreslany
przez wejscie cyfrowe DI2. Za pomoca wejscia cyfrowego DI3 mozna zastgpié sterowanie
momentem (ZEW?2) przez sterowanie predkoscia (ZEW1). Tak jak w przypadku makra
regulacji PID, sterowanie predkoscig moze zostac uzyte do uruchomienia systemu i
sprawdzenia kierunku pracy silnika.

Istnieje takze mozliwos$¢ wigczenia sterowania lokalnego (za pomoca panelu sterowania
lub oprogramowania komputerowego). Stuzy do tego przycisk Loc/Rem. Domysing lo-
kalng wartoscig zadang jest predkosé. Jesli potrzebna jest wartos¢ zadana momentu,
nalezy zmieni¢ warto$¢ parametru 19.16 Tryb sterowania lokalnego na Moment.

Za pomoca wejscia cyfrowego DI4 mozna aktywowac statg predkosé pracy (domysinie
300 obr./min). Wejscie cyfrowe DI5 pozwala na wybér miedzy dwoma zestawami ramp
czasu przyspieszania/zwalniania. Wartosci czasu przyspieszania, czasu zwalniania oraz
ksztatty ramp sg definiowane w parametrach 23.12...23.19.

Domyslne ustawienia parametréw makra sterowania momentem

Ponizej znajduje sie lista domysinych wartosci parametréw, ktére réznia sie od wartosci
dla makra fabrycznego w sekcji Lista parametréw (str. 144).

Parametr Wartosci domysine makra sterowania momen-
tem

19.11 Wybdr Zewl/Zew?2 DI3

19.14 Tryb sterowania Zew2 Moment

20.2 Typ wyzw. startu Zewl Poziom

20.6 Komendy Zew?2 Wel: start; We2: kierunek

20.7 Typ wyzw. startu Zew2 Poziom

20.8 Zrédto wel Zew? DI1

20.9 Zrédto we2 Zew?2 DI2

20.12 Zrédto zezwolenia na bieg 1 DI6

22.22 Wybor statej predkosci 1 DI4

23.11 Wybor zestawu ramp DI5

26.11 Zrédto wart. zad. momentu 1 Skalowane Al2

31.11 Wybdr resetu btedu Nie wybrano




132 Makra aplikacyjne

Domysline przytacza sterowania dla makra sterowania momentem

Potaczenie ‘ Wyrazenie ‘ Opis

Wejscie zewnetrznego zasilania XPOW

+24VI

+24V| GND 24V DC,2A
GND

Napiecie odniesienia i wejscia analogowe XAl

+VREF |10V DC, R 1...10 kQ

:(i‘ ;1; 1 T+vrRer|| -VREF |-10VDC, R 1...10 kQ
| [
’74 i AN 2B, -VREF AGND | Uziemienie
=1 3 |AGND
L= 4 All+ All+ | Wartoé¢ zadana predkosci
[ [
Sy N B L . :
BRI v All 0(2)...10 V, Rjp, > 200 kQ
7 Al2- A2+ Wartos¢ zadana momentu
Al2-  |0(4)...20 mA, Rjn =100 Q
Wyjécia analogowe XAO
AO1 Predkos¢ silnika w obr./min
S 1 AO1
CZ;:{:‘;[ 2 AGND AGND 0...20mA, R_ <500 Q
[ ~
O iR 2 AO2 AO2 Prad silnika
T 1 4 |AGND
) AGND 0...20mA, R_ <500 Q
tacze drive-to-drive XD2D
B Potaczenie: nadrzedny/podrzedny, drive-to-
{ B drive lub interfejs wbudowanej magistrali ko-
2 A A munikacyjnej
3 | BGND

BGND

Wyjscia przekaznikowe XRO1, XRO2, XRO3

NC Gotowos¢ do pracy

1 | NC
E? 12 | com COM 250 VAC/30VDC
K== 18 | NO NO 2A
21 | NC
7, 22 | coM NC Praca
< @ —3— 23 | NO coMm
Fault ‘</} — a1 NG 250V AC/30VDC
32 | com NO |2A
NO
= NC  |Btad (-1)
2 +24VD |
5 DIOGND Q COM 250VAC /30VDC

NO 2A




Makra aplikacyjne 133

Potaczenie ‘ Wyrazenie ‘ Opis
XD24 Blokada cyfrowa
; oL DIIL Blokada cyfrowa. DomysInie nieuzywana.
2 +24VD +24VD | +24V DC200 mA
3 DICOM Y
a +24D DICOM | Masa wejsc¢ cyfrowych
5 DIOGND +24VD | +24V DC200 mA
DIOGND |Masa wejsé/wyjs¢ cyfrowych
Wejscia/wyjscia cyfrowe XDIO
DIO1 Wyjécie: Gotowos¢ do prac
1 DIO1 Y pracy
2 DIO2 DIO2 Wyjécie: Bieg
Wejécia cyfrowe XDI
Di1 Stop (0)/Start (1)
2 +24VD § DI2 D d D tu (1
5 DIOGND Q o przodu (0)/Do tytu (1)
- 1 DI DI3 Sterowanie predkoscia (0) / Sterowanie mo-
mentem (1)
—— 2 DI2 —
- 3 DI3 DI4 Stata predkosc 1 (1 = Wt.)
L | 24 DI4 DI5 1 zest. (0) / 2 zest. (1) ramp przyspiesza-
_—~ 5 DI5 nia/zwalniania
L —— 6 Di6 DI6 Zezwolenie na bieg (1 = Wt.)

XSTO

Aby byto mozliwe uruchomienie przemiennika czestotliwo-
$ci, obwody funkcji bezpiecznego wytaczania momentu
musza by¢ zamkniete. Patrz Podrecznik uzytkownika
przemiennika czestotliwosci.

X12

Ztacze opcjonalnego modutu bezpieczerstwa

X13

Ztacze panelu sterowania

X205

Ztacze jednostki pamieci
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Makro sterowania sekwencyjnego

Makro sterowania sekwencyjnego jest stosowane przy sterowaniu predkoscig obejmu-
jacym wartos¢ zadang predkosci, wiele predkosci statych oraz dwie rampy przyspieszania
i zwalniania.

W tym makro uzywane jest tylko miejsce sterowania ZEW1.

W makrze jest dostepnych siedem zapisanych predkosci statych, ktére mozna aktywowacd
za pomoca wejs¢ cyfrowych DI4...DI6 (patrz parametr 22.21 Funkcja statej predkosci).
Zewnetrzng wartos¢ zadang predkosci mozna przestaé przez wejscie analogowe All.
Wartos$dé zadana jest aktywna wytgcznie przy nieaktywnej statej predkosci (tj. gdy wejscia
cyfrowe DI4...DI6 sg wytaczone). Komendy operacyjne mozna takze przesytac z panelu
sterowania.

Komendy start/stop sa przesytane przez wejscie cyfrowe DI1, a kierunek pracy jest
okreslany przez DI2.

Wejscie cyfrowe DI3 pozwala na wybdér miedzy dwoma zestawami ramp czasu przyspie-
szania/zwalniania. Wartosci czasu przyspieszania, czasu zwalniania oraz ksztatty ramp
sg definiowane w parametrach 23.12...23.19.

Diagram pracy

Ponizszy rysunek przedstawia przyktad zastosowania tego makra.

Predkos¢
Predkos¢
3
Predkos¢
Tedz 0s¢ Zatrzymanie zgodnie z
rampa zwalniania
Predkos¢
1
Czas

R

Przysp.1 Przysp.1 Przysp.2 Zwaln.2

Start/stop_ [
Praysp.1/zwain1 — |
Predkoscl [T
Predkosc 2 | —
Przysp.2/Zwaln.2 __
Predkoéc 3 e




Wybieranie predkosci statych
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W domyslnej konfiguracji state predkosci1...7 sa wybierane za pomoca wejs¢ cyfrowych
Dl4...DI6 zgodnie z nastepujagcym schematem:

DI4 DI5 DI6 |Predkosc stata aktywna
0 0 0 Brak (bedzie stosowana zewnetrzna warto$¢ zadana predkosci)
1 0 0 Predkos¢ stata 1
0 1 0 Predkos¢ stata 2
1 1 0 Predkos¢ stata 3
0 0 1 Predkos¢ stata 4
1 0 1 Predkos¢ stata 5
0 1 1 Predkos$¢ stata 6
1 1 1 Predkos¢ stata 7

Domyslne ustawienia parametréw makra sterowania sekwencyjnego

Ponizej znajduje sie lista domysinych wartosci parametréw, ktére réznia sie od wartosci
dla makra fabrycznego w sekcji Lista parametréw (str. 144).

Parametr

Wartosci domysine makra sterowania sekwen-
cyjnego

20.12 Zrédto zezwolenia na bieg 1

DIIL

21.3 Tryb zatrzymania

Rampa

22.21 Funkcja statej predkosci

01b (bit O = spakowany)

22.22 Wybor statej predkosci 1 Dl4
22.23 Wybor statej predkosci 2 DI5
22.24 Wybor statej predkosci 3 DI6

22.27 Predkos¢ stata 2

600,00 obr./min

22.28 Predkos¢ stata 3

900,00 obr./min

22.29 Predkos¢ stata 4
22.30 Predkos¢ stata 5

1200,00 obr./min
1500,00 obr./min

22.31 Predkos¢ stata 6

2400,00 obr./min

22.32 Predkosc stata 7

3000,00 obr./min

23.11 Wybor zestawu ramp

25.6 Czas réznicz.dla komp.przysp.

DI3
0,12s

31.11 Wybdr resetu btedu

Nie wybrano
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DomysIne przytacza sterowania dla makra sterowania sekwencyjnego

Potaczenie ‘ Wyrazenie ‘ Opis

Wejscie zewnetrznego zasilania XPOW

+24VI

+24V| GND 24VDC,2A
GND

Napiecie odniesienia i wejscia analogowe XAl

+VREF |10V DC, R 1...10 kQ

:(i‘ ;1; 1 T+vrRer|| -VREF |-10VDC, R 1...10 kQ
| [
’74 i AN 2B, -VREF AGND | Uziemienie
=1 3 |AGND
L= 4 All+ All+ | Wartoé¢ zadana predkosci
[ [
Sy N B L . :
BERSL e v All 0(2)...10 V, Rjp, > 200 kQ
7 Al2- Al2+ Domyslnie nieuzywana.
Al2-  |0(4)...20 mA, Rj, =100 Q
Wyjécia analogowe XAO
AO1 Predkos¢ silnika w obr./min
S 1 AO1
CZ;:{:‘;[ 2 AGND AGND 0...20mA, R_ <500 Q
[l -
O iR 2 AO2 AO2 Prad silnika
T 1 4 |AGND
) AGND 0...20mA, R_ <500 Q
tacze drive-to-drive XD2D
B Potaczenie: nadrzedny/podrzedny, drive-to-
{ B drive lub interfejs wbudowanej magistrali ko-
2 A A munikacyjnej
3 | BGND

BGND

Wyjscia przekaznikowe XRO1, XRO2, XRO3

NC Gotowos¢ do pracy
1 | NC
E2 12 | COM COM 250V AC/30VDC
K== 18 | NO NO 2A
21 | NC
| % 22 | COM NC Praca
— 238 | NO
Fault }% ™~ 51 NG COM |250VAC/30VDC
32 | com NO |2A
NO
= NC  |Btad (-1)
2 +24VD |
5 |ploGND |R|| COM  |250VAC/30VDC

NO 2A
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Potaczenie ‘ Wyrazenie ‘ Opis
XD24 Blokada cyfrowa
DIIL Zezwolenie na bie
—— 1t 1 DIIL 9
2 +24VD +24VD | +24V DC200 mA
3 DICOM Y
a +24D DICOM | Masa wejsc¢ cyfrowych
5 DIOGND +24VD | +24V DC200 mA
DIOGND |Masa wejsé/wyjs¢ cyfrowych
Wejscia/wyjscia cyfrowe XDIO
DIO1 Wyjécie: Gotowos¢ do prac
1 DIO1 Y pracy
2 DIO2 DIO2 Wyjécie: Bieg
Wejécia cyfrowe XDI
Di1 Stop (0)/Start (1)
2 +24VD § DI2 D d D tu (1
5 DIOGND Q o przodu (0)/Do tytu (1)
- 1 DI DI3 1 zest. (0) / 2 zest. (1) ramp przyspiesza-
nia/zwalniania
— 2 DI2
I DI3 Di4
——— 4 | D4 DI5 , ) L
_ 5 DI5 oI Wybdr statej predkosci (patrz str. 135)
L——— 6 | D6

XSTO

Aby byto mozliwe uruchomienie przemiennika czestotliwo-
$ci, obwody funkcji bezpiecznego wytaczania momentu
musza by¢ zamkniete. Patrz Podrecznik uzytkownika
przemiennika czestotliwosci.

X12

Ztacze opcjonalnego modutu bezpieczerstwa

X13

Ztacze panelu sterowania

X205

Ztacze jednostki pamieci
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Makro sterowania magistrala komunikacyjna

To makro aplikacyjne nie jest obstugiwane w biezgcej wersji oprogramowania.
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Parametry

Co zawiera ten rozdziat

W tym rozdziale opisano parametry programu sterujgcego wraz z sygnatami aktualnymi.
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Wyrazenia i skroty

Wyrazenie

Definicja

Aktualny sy-
gnat

Typ parametru, ktéry jest wynikiem pomiaru lub obliczer wykonanych przez prze-
miennik czestotliwosci albo zawiera informacje o stanie. Wiekszo$¢ sygnatéw ak-
tualnych jest przeznaczona tylko do odczytu, ale niektére (zwtaszcza sygnaty aktu-
alne licznikéw) mozna resetowac.

Dom

(W ponizszej tabeli widoczne w tym samym wierszu co nazwa parametru) Wartos¢
domysina parametru, gdy jest uzywany przez makro fabryczne. Informacje o innych
wartosciach parametréw okreslonego makra zawiera rozdziat Makra aplikacyjne.

Uwaga: Niektére konfiguracje lub opcjonalne urzadzenia moga wymagac okreslo-
nych wartosci domysinych.

Sa one oznaczone W nastepujacy sposdb:

(95.20 bx) = Warto$¢ domysina zmieniona lub chroniona przed zapisem przez para-
metr 95.20, bit x.

FbEq
16b / 32b

Inne

(W ponizszej tabeli widoczne w tym samym wierszu co zakres parametru lub dla
kazdego wyboru)

skalowanie miedzy wartoscia catkowita uzywana w komunikacji i wartoscig widocz-
ng na panelu, gdy wartos$é 16-bitowa jest wybrana w przypadku transmisji do sys-
temu zewnetrznego. Skalowanie jest wskazywane zaréwno dla wartosci 16-, jak i
32-bitowych.

Wartos$c jest pobierana z innego parametru.

Wybranie opcji ,Inny” powoduje wys$wietlenie listy parametréw, na ktérej uzytkownik
moze okresli¢ parametr zrodtowy.

Uwaga: Parametr zrédtowy musi by¢ typu real32 (32-bitowa liczba zmiennoprze-
cinkowa). Aby uzy¢ 16-bitowej liczby catkowitej (na przyktad odebranej z urzadzenia
zewnetrznego w zestawach danych) jako zrédta, mozna uzy¢ parametréw maga-
zynu danych 47.01 ... 47.08.

Inny [bit]

Parametr

n.j.

Wartos¢ okreslonego bitu w innym parametrze.

Wybranie opcji ,Inny” powoduje wyswietlenie listy parametréw, na ktérej uzytkownik
moze okresli¢ parametr Zrédtowy i bit.

Mozliwa do ustawienia przez uzytkownika instrukcja dziatania dla przemiennika
czestotliwosci lub aktualny sygnat.

Na jednostke

[numer para-
metru w na-
wiasach kwa-
dratowych]

Wartos¢ parametru.
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Podsumowanie grupy parametrow

Grupa Zawartosé Strona

1 Wartosci aktualne Podstawowe sygnaty do monitorowania przemiennika czestotli- 144
wosci.

3 Wejsciowe wartosci zadane Wartosci zadane odbierane z réznych zrédet. 150

4 Ostrzezenia i btedy Informacje na temat ostatnich ostrzezer i btedéw. 152

5 Diagnostyka Rézne liczniki i pomiary rejestrujace czas pracy zwigzane z konser- 165

wacja przemiennika czestotliwosci.

6 Stowa sterowania i stanu Stowa sterowania i stanu przemiennika czestotliwosci. 167

7 Informacje systemowe Informacje o sprzecie, oprogramowaniu sprzetowym i programie 185
aplikacyjnym przemiennika czestotliwosci.

10 Standardowe DI, RO Konfiguracja wejé¢ cyfrowych i wyjéé przekaznikowych. 189

11 Standardowe DIO, FI, FO Konfiguracja wejé¢/wyjs¢ cyfrowych oraz wejéé/wyjséé czestotli- 198
wosciowych.

12 Standardowe Al Konfiguracja standardowych wej$¢é analogowych. 206

13 Standardowe AO Konfiguracja standardowych wyjé¢ analogowych. 212

14 Modut rozszerzei 1/0 1 Konfiguracja modutu rozszerzen we/wy 1. 218

15 Modut rozszerzei 1/0 2 Konfiguracja modutu rozszerzen we/wy 2. 245

16 Modut rozszerzen 1/0 3 Konfiguracja modutu rozszerzen we/wy 3. 251

19 Tryb pracy Wybér lokalnych i zewnetrznych zrédet miejsc sterowania i trybéw 257
pracy.

20 Start/stop/kierunek Wybdr zrédta sygnatéw sterowania start/stop/kierunek oraz ze- 260

zwolenia na bieg/start/bieg prébny przy uzyciu dodatniej/ujemnej
wartosci zadanej.

21 Tryb start/stop Tryby startu i stopu; tryb zatrzymania awaryjnego oraz wybér 272
Zrédta sygnatu; ustawienia magnesowania DC; wybdr trybu auto-
matycznego fazowania.

gE_Wybér wart. zadanej predko-  wyhér wartosci zadanej predkosci; ustawienia potencjometru sil- 283
sa nika.
23 Rampa wart. zad. predkosci  ystawienia rampy wartoéci zadanej predkosci (programowanie 293

czasu przyspieszania i zwalniania przemiennika czestotliwosci).

24 Warunkowa w. zad. predkosci - opliczenia btedu predkosci; konfiguracja sterowania oknem btedu 300
predkosci; krok btedu predkosci.

25 Sterowanie predkoscia Ustawienia kontrolera predkosci. 307
26 taicuch wart. zad. momentu  stawienia faricucha wartoéci zadanej momentu. 319
28 taricuch w. zad. czestotliwo-  ystawienia taricucha wartosci zadanej czestotliwosci. 330
4ci

29tancuchwartoscizadanejna- ystawienia taricucha wartoéci zadanej napiecia DC. 340

piecia
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Grupa Zawartos¢ Strona

30 Limity Limity pracy przemiennika czestotliwosci. 345

31 Funkcje btedu Konfiguracja zewnetrznych zdarzen. Wybdr dziatania przemiennika 356
czestotliwosci w sytuacjach wystapienia btedu.

32 Nadzér Konfiguracja funkcji nadzoru sygnatu 1...3. 370

33 Ogdlny zegar i licznik Konfiguracja timeréw/licznikéw konserwacji. 375

35 Ochrona termiczna silnika Ustawienia ochrony termicznej silnika, takie jak konfiguracja po- 384
miaru temperatury, definicja krzywej obcigzenia i konfiguracja
sterowania wentylatora silnika.

36 Analiza obcigzenia Ustawienia rejestratora wartosci szczytowej i amplitudy. 399

37 Krzywa obc. uzytkownika Ustawienia krzywej obcigzenia uzytkownika. 405

40 PID procesu: zestaw 1 Wartos$ci parametréw regulatora PID procesu. 409

41 PID procesu: zestaw 2 Drugi zestaw wartoéci parametréw dla regulatora PID dla procesu. 424

43 Czoper hamowania Ustawienia wewnetrznego czopera hamowania. 427

4: Sterowanie hamulcem me-  Konfiguracja sterowania hamulcem mechanicznym. 430

chan.

45 Wydajnos¢ energetyczna Ustawienia dla kalkulatoréw oszczednosci energii. 436

46 Ust. monitorowania/skalowa-  ystawienia nadzoru predkosci, filtrowanie aktualnego sygnatu, 440

nia ogdlne ustawienia skalowania.

47 Magazyn danych Parametry magazynu danych, w ktérych mozna zapisac dane i z 445
ktérych mozna odczytad dane, uzywajac ustawien zrédta i miejsca
docelowego innych parametréw.

49 Port komunikacyjny panelu  ystawienia komunikacji dla portu panelu sterowania przemiennika 449
czestotliwosci.

50 Adapter komunikacyjny (FBA) - konfiguracja komunikacji za pomoca magistrali komunikacyjnej. 453

51FBA A: ustawienia Konfiguracja adaptera komunikacyjnego A. 463

52 FBA A: dane wej. Wybdr danych przesytanych z przemiennika czestotliwosci do 465
sterownika magistrali komunikacyjnej przez adapter komunikacyjny
A.

53 FBA A: dane wyj. Wybér danych przesytanych ze sterownika magistrali komunikacyj- 466
nej do przemiennika czestotliwosci przez adapter komunikacyjny
A.

54 FBA B: ustawienia Konfiguracja adaptera komunikacyjnego B. 467

55 FBA B: dane wej. Wybér danych przesytanych z przemiennika czestotliwosci do 469
sterownika magistrali komunikacyjnej przez adapter komunikacyjny
B.

56 FBA B: dane wyj. 470

Wybdr danych przesytanych ze sterownika magistrali komunikacyj-
nej do przemiennika czestotliwosci przez adapter komunikacyjny
B.
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Grupa Zawartos¢ Strona
58 Wbud. modut komunikacyjny - konfiguracja wbudowanego interfejsu magistrali komunikacyjnej 471
(EFB).
60 Komunikacja DDCS Konfiguracja komunikacji DDCS. 481
61 Transm. danych D2DiDDCS  pefiniuje dane przestane do tacza DDCS. 501
62 Odbiér danych D2DiDDCS  Mapowanie danych otrzymanych za pomoca tacza DDCS. 508
90 Wybdr sprzezenia zwrotnego - Konfiguracja sprzezenia zwrotnego od silnika i obciazenia. 519
91 Ustawienia modutu enkodera  konfiguracja modutu interfejsu enkodera. 531
92 Enkoder 1: konfiguracja Ustawienia enkodera 1. 535
93 Enkoder 2: konfiguracja Ustawienia enkodera 2. 542
94 Sterowanie LSU Sterowanie modutem zasilajacym przemiennika czestotliwosci, na 544

przyktad napieciem DC i wartoscia zadang mocy biernej.

95 Konfiguracja HW R&zne ustawienia zwigzane ze sprzetem. 548

96 System Wybdr jezyka, poziomy dostepu, wybdr makro, zapisywanie i 558
przywracanie parametréw, ponowne uruchamianie jednostki ste-
rujacej, zestawy parametréw uzytkownika, wybdr jednostki, wy-
zwalanie rejestratora danych, obliczanie sumy kontrolnej parame-
tru, blokada uzytkownika.

97 Sterowanie silnikiem Ustawienia modelu silnika. 51
98 Parametry silnika uzytkowni- pane silnika podane przez uzytkownika, ktére sa uzywane w mo- 577
ka delu silnika.

99 Dane silnika Ustawienia konfiguracji silnika. 580
200 Bezpieczefistwo Ustawienia FSO-xx. 590
206 Konfiguracja magistrali Ustawienia rozproszonej magistrali we/wy 590
we/wy

207 Obstuga magistraliwe/wy  ystawienia rozproszonej magistrali we/wy 591
208 Diagnostyka magistrali Ustawienia rozproszonej magistrali we/wy 591
we/wy

209 Identyfikacja went.namagi- ystawienia rozproszonej magistrali we/wy 591

strali we/wy
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Lista parametrow

Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
1 Wartosci aktualne Podstawowe sygnaty do monitorowania przemiennika
czestotliwosci.
Wszystkie parametry w tej grupie sg tylko do odczytu, o
ile nie zaznaczono inaczej.
11 Uzyta predkos¢ silni- | Zmierzona lub szacowana predkos¢ silnika w zaleznosci -/ real32
ka od uzywanego typu sprzgzenia zwrotnego (patrz parametr
90.41 Wybdr sprz. zwr. od silnika Statg czasu filtrowania
dla tego sygnatu mozna zdefiniowac za pomocg parametru
46.11 Czas filtru: predkos¢ silnika.
-30000.00 ... Zmierzona lub szacowana predkos¢ silnika. Informacjeo |- /100 =1 obr./min
30000.00 obr./min | skalowaniu 16-bitowym zawiera opis parametru 46.1.
1.2 Szacowana predkosc¢ | Szacowana predkos¢ silnika w obr./min. Stata czasufiltro- |- / real32
silnika wania dla sygnatu mozna zdefiniowac za pomoca parame-
tru 46.11 Czas filtru: predkos¢ silnika.
-30000.00.... Szacowana predkos¢ silnika. Informacje o skalowaniu 16- |- /100 =1 obr./min
30000.00 obr./min | bitowym zawiera opis parametru 46.1.
13 Predkos¢ silnika % | Przedstawia wartos¢ parametru 1.1 Uzyta predkosc silnika |-/ real32
jako predkosc¢ synchroniczng silnika.
-1000.00 ... 1000.00 |Zmierzona lub szacowana predkos¢ silnika. Informacjeo |- /100 =1 procent
procent skalowaniu 16-bitowym zawiera opis parametru 46.1.
14 Filtrowana predk. en- | Predkos¢ enkodera 1 w obr./min. Statg czasu filtrowania |-/ real32
kodera 1 dla tego sygnatu mozna zdefiniowac za pomocg parametru
46.11 Czas filtru: predkos¢ silnika.
-30000.00 ... Predkos$é enkodera 1. Informacje o skalowaniu 16-bitowym |- /100 =1 obr./min
30000.00 obr./min | zawiera opis parametru 46.1.
15 Filtrowana predk. en- | Predkos¢ enkodera 2 w obr./min. Stata czasu filtrowania |-/ real32
kodera 2 dla tego sygnatu mozna zdefiniowaé za pomoca parametru
46.11 Czas filtru: predkos¢ silnika.
-30000.00 ... Predkos¢ enkodera 2. Informacje o skalowaniu 16-bitowym |- /100 =1 obr./min
30000.00 obr./min | zawiera opis parametru 46.1.
1.6 Czestotliwo$é wyj- | Szacowana czestotliwo$é wyjSciowa przemiennika w Hz. |-/ real32
$ciowa Stata czasu filtrowania dla tego sygnatu mozna zdefiniowaé
za pomoca parametru 46.12 Czas filtru: czest. wyj..
-600.00 ... 600.00 Hz | Szacowana czestotliwosé wyjéciowa. Informacje o skalo- |- /100 =1 Hz
waniu 16-bitowym zawiera opis parametru 46.2.
17 Prad silnika Zmierzony (absolutny) prad silnika w A. -/ real32
0.00...30000.00 A | Prad silnika. Informacje o skalowaniu 16-bitowym zawiera |-/100=1A
opis parametru 46.5.
1.8 Prad silnika % wart. |Prad silnika (prad wyj$ciowy przemiennika czestotliwosci) |-/ real32
znam. silnika jako procentowa wartos¢ pradu znamionowego silnika.
0.0...1000.0 procent | Prad silnika. 1=1procent/10=1
procent
110 Moment silnika Moment silnika w procentach znamionowego momentu -/ real32

silnika. Patrz tez parametr 1.30 Skala momentu znamion..

Stata czasu filtrowania dla tego sygnatu mozna zdefiniowaé
za pomoca parametru 46.13 Czas filtru: moment silnika.
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-1600.0 ... 1600.0 Moment silnika. Informacje o skalowaniu 16-bitowym za- |- /10 =1 procent
procent wiera opis parametru 46.3.
111 Napigcie DC Zmierzone napiecie tacza DC. -/ real32
0.00...2000.00 V Napiecie tacza DC. 10=1Vv/100=1V
113 Napiecie wyjéciowe | Obliczone napiegcie silnika w V AC. -/ real32
0...2000 V Napiecie silnika. 1=1V/1=1V
114 Moc wyjsciowa Moc wyjsciowa przemiennika czestotliwosci. Jednostka -/ real32
jest wybierana za pomoca parametru 96.16 Wybér jednost-
ki. Statg czasu filtrowania dla tego sygnatu mozna zdefinio-
wac za pomocg parametru 46.14 Czas filtru: moc wyj..
-32768.00 ...32767.00 | Moc wyjsciowa. Informacje o skalowaniu 16-bitowym za- |- /100 = 1 kW
kw wiera opis parametru 46.4.
115 Moc wyjsciowa % Przedstawia warto$¢ parametru 1.14 Moc wyjsciowa jako |-/ real32
wart. znam. sil. moc znamionowa silnika.
-300.00 ... 300.00 Moc wyjsciowa. 10 =1 procent / 100 =
procent 1 procent
117 Moc na wale silnika | Szacowana moc mechaniczna na wale silnika. Jednostka |-/ real32
jest wybierana za pomoca parametru 96.16 Wybér jednost-
ki. Statg czasu filtrowania dla tego sygnatu mozna zdefinio-
wac za pomocg parametru 46.14 Czas filtru: moc wyj..
-32768.00...32767.00 | Moc na wale silnika. 1=1kW lub KM /100
kW lub KM =1kW lub KM
118 Moc napedowa inw. |llo$¢ energii przekazanej przez przemiennik czestotliwosci |-/ int16
(GWh) (w kierunku silnika) w petnych gigawatogodzinach. Wartos$¢
minimalna wynosi zero.
0...32767 GWh Energia silnika w GWh. 1=1GWh /1=1GWh
119 Moc napedowa inw. |llo$¢ energii przekazanej przez przemiennik czestotliwosci |-/ int16
(Mwh) (w kierunku silnika) w petnych megawatogodzinach. Za
kazdym razem, gdy licznik przekreci sie, zwiekszana jest
wartos$¢ parametru 1.18 Moc napedowa inw. (GWh). War-
to$¢ minimalna wynosi zero.
0...1000 MWh Energia silnika w MWh. 1=1MWh /1=1MWh
1.20 Moc napedowa inw. |llo$¢ energii przekazanej przez przemiennik czestotliwosci |- / real32
(kwh) (w kierunku silnika) w petnych kilowatogodzinach. Za kaz-
dym razem, gdy licznik przekreci sig, zwiekszana jest war-
tos$¢ parametru 1.19 Moc napedowa inw. (MWh). Wartosé
minimalna wynosi zero.
0...1000 kWh Energia silnika w kWh. 10 =1kWh /1=1kWh
121 Prad fazy U Zmierzony prad fazy U -/ real32
-30000.00 ... Prad fazy U. Informacje o skalowaniu 16-bitowym zawiera |-/100=1A
30000.00 A opis parametru 46.5.
1.22 Prad fazy V Zmierzony prad fazy V. -/ real32
-30000.00 ... Prad fazy V. Informacje o skalowaniu 16-bitowym zawiera |-/100=1A
30000.00 A opis parametru 46.5.
1.23 Prad fazy W Zmierzony prad fazy W. -/ real32
-30000.00 ... Prad fazy W. Informacje o skalowaniu 16-bitowym zawiera |-/100=1A
30000.00A opis parametru 46.5.
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1.24 Akt. strumien % Uzywana warto$¢ zadana strumienia w procentach warto- |- / real32
$ci znamionowej strumienia silnika.
0...200 procent Wartos¢ zadana strumienia. l1=1procent/1=1
procent
1.25 Chwilowy cos ¢ INU | Chwilowa warto$¢ cos fi przemiennika czestotliwosci. 0.00 Brak jednostki /
real32
-1.00 ... 1.00 Brak jed- | Cos fi. 100 =1 Brak jednostki
nostki /100 =1Brak jednost-
ki
1.29 Wskaznik zmiany Wskaznik aktualnej zmiany predkosci. Wartosci dodatnie |- / real32
predkosci wskazuja na przyspieszenie, a wartosci ujemne na zwalnia-
nie.
Patrz tez parametry 31.32 Nadzoér rampy zatrz. awaryjn.,
31.33 Opdznienie rampy zatrz. awar., 31.37 Nadzér zatrzym.
wg rampy i 31.38 Opdznienie nadzoru zatrz. wg rampy.
-15000...15000 Wskaznik zmiany predkosci. 1=1obr./min_s/1=
obr./min_s 1obr./min_s
1.30 Skala momentu zna- | Moment odpowiadajacy 100% wartosci znamionowej 0.000 Nm lub Ib-ft /
mion. momentu silnika. Jednostka jest wybierana za pomoca uint32
parametru 96.16 Wybdr jednostki.
Uwaga: Ta wartos¢ jest kopiowana z parametru 99.12 Mo-
ment znamionowy silnika, jesli go wprowadzono. W przeciw-
nym przypadku jest ona obliczana na podstawie innych da-
nych silnika.
0.000... Moment znamionowy. 1=1Nmlub Ib-ft /
4000000.000 Nm lub 1000 =1 Nm lub Ib-ft
Ib-ft
131 Temperatura otocze- | Zmierzona temperatura wptywajacego powietrza chtodzg- |-/ real32
nia cego. Jednostka (°C lub °F) jest wybierana za pomoca pa-
rametru 96.16 Wybor jednostki.
-40.0...200.0° Temperatura powietrza chtodzacego. 1=1°/10=1°
1.32 Moc reg. inw. (GWh) | llo$¢ energii przekazanej przez przemiennik czestotliwosci |- / int16
(w kierunku zasilania) w petnych gigawatogodzinach.
Warto$¢ minimalna wynosi zero.
0...32767 GWh Odzyskana energia w GWh. 1=1GWh /1=1GWh
133 Moc reg. inw. (MWh) | llo$¢ energii przekazanej przez przemiennik czestotliwosci |- / int16
(w kierunku zasilania) w petnych megawatogodzinach. Za
kazdym razem, gdy licznik przekreci sie, zwiekszana jest
wartos$é parametru 1.32 Moc reg. inw. (GWh). Warto$¢ mi-
nimalna wynosi zero.
0...1000 MWh Odzyskana energia w MWh. 1=1MWh /1=1MWh
1.34 Moc reg. inw. (kWh) | llo$¢ energii przekazanej przez przemiennik czestotliwosci |- / real32

(w kierunku zasilania) w petnych kilowatogodzinach. Za
kazdym razem, gdy licznik przekreci sie, zwiekszana jest
wartos$é parametru 1.33 Moc reg. inw. (MWh). Warto$¢ mi-
nimalna wynosi zero.

0...1000 kWh

Odzyskana energia w kWh.

10=1kwWh /1=1kWh
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135 Moc nap. - reg. (GWh) | llo$¢ energii netto (energii napedowej pomniejszonej o 0 GWh /int16
energie ponownie generowanga) przekazanej przez prze-
miennik czestotliwos$ci w petnych gigawatogodzinach.
Wartos$¢ mozna zresetowad, ustawiajac ja na zero. Zrese-
towanie dowolnego z parametréw od 1.35 do 1.37 powoduje
zresetowanie wszystkich.
-32768...32767 GWh | Saldo energii w GWh. 1=1GWh /1=1GWh
1.36 Moc nap.- reg. (MWh) | llo$¢ energii netto (energii napedowej pomniejszonej o 0 MWh /int16
energie ponownie generowanga) przekazanej przez prze-
miennik czestotliwosci w petnych megawatogodzinach.
Za kazdym razem, gdy licznik przekreci sie, wartos¢ para-
metru 1.35 Moc nap. - reg. (GWh) jest zwiekszana lub
zmniejszana.
Warto$¢ mozna zresetowad, ustawiajac jg na zero. Zrese-
towanie dowolnego z parametréw od 1.35 do 1.37 powoduje
zresetowanie wszystkich.
-1000...1000 MWh Saldo energii w MWh. 1=1MWh /1=1MWh
137 Moc nap. - reg. (kWh) | llo$¢ energii (energii silnika pomniejszonej o energie po- | 0 kWh / real32
nownie generowang) przekazanej przez przemiennik cze-
stotliwosci w petnych kilowatogodzinach.
Za kazdym razem, gdy licznik przekreci sie, warto$¢ para-
metru 1.36 Moc nap.- reg. (MWh) jest zwigkszana lub
zmniejszana.
Wartos$¢ mozna zresetowad, ustawiajac ja na zero. Zrese-
towanie dowolnego z parametréw od 1.35 do 1.37 powoduje
zresetowanie wszystkich.
-1000...1000 kWh Saldo energii w kWh. 10=1kWh /1=1kWh
1.61 Uzyta bezwzgl. predk. | Warto$¢é bezwzgledna parametru 1.1 Uzyta predkos¢ silnika | - / real32
sil.
0.00 ... 30000.00 Zmierzona lub szacowana predkos¢ silnika. Informacjeo |- /100 =1 obr./min
obr./min skalowaniu 16-bitowym zawiera opis parametru 46.1.
1.62 Bezwzgledna predk. | Wartos¢ bezwzgledna parametru 1.3 Predkosc silnika %. |- / real32
silnika %
0.00 ...1000.00 pro- |Zmierzona lub szacowana predkos¢ silnika. 10 = 1 procent / 100 =
cent 1 procent
1.63 Bezwzgledna cze- Wartos$¢ bezwzgledna parametru 1.6 Czestotliwos¢ wyjscio- |- / real32
stotl. wyj. wa.
0.00 ... 600.00 Hz Szacowana czestotliwos$¢ wyjsciowa. Informacje o skalo- |- /100 =1Hz
waniu 16-bitowym zawiera opis parametru 46.2.
1.64 Bezwzgledny mo- Warto$¢ bezwzgledna parametru 1.10 Moment silnika. -/ real32
ment silnika
0.0 ...1600.0 procent | Moment silnika. Informacje o skalowaniu 16-bitowym za- |- /10 =1 procent
wiera opis parametru 46.3.
1.65 Bezwzgledna moc Wartos$¢ bezwzgledna parametru 1.14 Moc wyj$ciowa. -/ real32
wyjéciowa
0.00 ... 32767.00 kW | Moc wyjsciowa. 1=1kW lub KM /100
lub KM =1kW lub KM
1.66 Bez. moc wyj. % wart. | Warto$¢ bezwzgledna parametru 1.15 Moc wyjsciowa % -/ real32

znam. sil.

wart. znam. sil..
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0.00 ...300.00 pro- | Moc wyjsciowa. 10 =1 procent /100 =
cent 1 procent
1.68 Bezwzgledna moc na | Wartos$¢ bezwzgledna parametru 1.17 Moc na wale silnika. |-/ real32
wale sil.
0.00...32767.00 kW | Moc na wale silnika. 1=1kW lub KM /100
lub KM =1kW lub KM
1.70 % temperatury oto- | Zmierzona temperatura wptywajacego powietrza chtodzg- | 0.00 procent / real32
czenia cego.
Zakres amplitudy 0...100% odpowiada zakresowi 0...60°C
lub 32...140°F.
Patrz tez 1.31 Temperatura otoczenia.
-200.00 ... 200.00 Temperatura powietrza chtodzacego. 1=1procent/100=1
procent procent
171 Prad silnika posred- | Szacowany prad silnika w A, gdy uzywany jest transforma- |-/ real32
niego tor podwyzszajacy. Wartos¢ jest obliczana na podstawie
parametru 1.7 za pomoca wspoétczynnika transformatora
podwyzszajacego (95.40) oraz wartosci filtru sinusoidalne-
g0 99.18199.19.
0.00...30000.00 A | Szacowany prad silnika. Informacje o skalowaniu 16-bito- |-/100=1A
wym zawiera opis parametru 46.5.
172 Prad skuteczny fazy |Prad RMS fazy U. -/ real32
U
0.00...30000.00 A | Prad RMS fazy U. Informacje o skalowaniu 16-bitowym za- |-/100=1A
wiera opis parametru 46.5.
173 Prad skuteczny fazy |Prad RMS fazy V. -/ real32
\"
0.00...30000.00 A | Prad RMS fazy V. Informacje o skalowaniu 16-bitowym za- |-/100=1A
wiera opis parametru 46.5.
174 Prad skuteczny fazy |Prad RMS fazy W. -/ real32
w
0.00...30000.00 A | Prad RMS fazy W. Informacje o skalowaniu 16-bitowym -/100=1A
zawiera opis parametru 46.5.
1.102 Prad sieciowy (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem -/ real32
zasilajgcym IGBT za pomocga parametru 95.20)
Szacowany prad liniowy ptynacy przez modut zasilajacy.
0.00...30000.00 A | Szacowany prad liniowy. Informacje o skalowaniu 16-bito- |-/100=1A
wym zawiera opis parametru 46.5.
1.104 Prad czynny (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem -/ real32
zasilajgcym IGBT za pomoca parametru 95.20)
Szacowany prad czynny ptynacy przez modut zasilajacy.
-30000.00 ... Szacowany prad czynny. Informacje o skalowaniu 16-bito- |-/100=1A
30000.00 A wym zawiera opis parametru 46.5.
1.106 Prad bierny (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem -/ real32
zasilajacym IGBT za pomoca parametru 95.20)
Szacowany prad bierny ptynacy przez modut zasilajacy.
-30000.00 ... Szacowany prad bierny. Informacje o skalowaniu 16-bito- |- /100=1A
30000.00 A wym zawiera opis parametru 46.5.
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1.108 Czestotliwos$é sieci | (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem -/ real32
zasilajgcym IGBT za pomocg parametru 95.20)
Szacowana czestotliwos¢ sieci zasilajace;j.
0.00 ... 100.00 Hz Szacowana czestotliwos$é zasilania. Informacje o skalowa- |- /100 =1 Hz
niu 16-bitowym zawiera opis parametru 46.2.
1.109 Napiecie sieci (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem -/ real32
zasilajgcym IGBT za pomocg parametru 95.20)
Szacowane napiecie sieci zasilajacej.
0.00 ...2000.00 V Szacowane napiecie zasilania. 10=1V/100=1V
1.110 Moc pozorna sieci (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem -/ real32
zasilajgcym IGBT za pomocg parametru 95.20)
Szacowana moc pozorna przesytana przez modut zasilajacy.
-30000.00 ... Szacowana moc pozorna. Informacje o skalowaniu 16-bito- |- /100 =1 kVA
30000.00 kVA wym zawiera opis parametru 46.4.
1112 Moc sieci (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem -/ real32
zasilajgcym IGBT za pomocg parametru 95.20)
Szacowana moc przesytana przez modut zasilajacy.
-30000.00 ... Szacowana moc zasilania. Informacje o skalowaniu 16-bi- |- /100 =1 kW
30000.00 kW towym zawiera opis parametru 46.4.
1.114 Moc bierna sieci (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem -/ real32
zasilajgcym IGBT za pomoca parametru 95.20)
Szacowana moc bierna przesytana przez modut zasilajacy.
-30000.00 ... Szacowana moc bierna. 10=1kVAr/100=1
30000.00 kVAr kVAr
1.116 Cos ¢ LSU (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem -/ real32
zasilajgcym IGBT za pomoca parametru 95.20)
Wspdtczynnik mocy modutu zasilajacego.
-1.00 ... 1.00 Brak jed- | Wspdtczynnik mocy. 100 =1 Brak jednostki
nostki /100 =1Brak jednost-
ki
1164 Moc znamionowa (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem -/ real32

LsuU

zasilajgcym IGBT za pomocg parametru 95.20)

Moc znamionowa modutu zasilajacego.

0...30000 kw

Moc znamionowa.

1=1kW/1=1kwW
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3 Wejsciowe wartosci | Wartosci zadane odbierane z réznych zrédet.
ECEmE Wszystkie parametry w tej grupie sg tylko do odczytu, o
ile nie zaznaczono inaczej.
31 Wartos$é zadana z pa- | Lokalna warto$¢ zadana podana za pomoca panelu stero- | 0.00 Brak jednostki /
nelu wania lub programu komputerowego. real32
-100000.00 ... Lokalna warto$¢ zadana z panelu sterowania lub programu | 10 = 1 Brak jednostki /
100000.00 Brak jed- | komputerowego. 100 =1 Brak jednostki
nostki
3.2 Warto$é zadana2z |Zdalna warto$¢ zadana podana za pomocg panelu stero- |-/ real32
panelu wania lub programu komputerowego.
-30000.00 ... Zdalna wartos$¢ zadana z panelu sterowania lub programu |10 = 1 Brak jednostki /
30000.00 Brak jed- | komputerowego. 100 =1 Brak jednostki
nostki
3.5 W. zad. 1mag. kom. A | Warto$¢ zadana 1 odebrana za posrednictwem adaptera | 0.00 Brak jednostki /
komunikacyjnego A. real32
Patrz tez rozdziat Sterowanie przez magistrale komunika-
cyjna za posrednictwem adaptera komunikacyjnego.
-100000.00 ... Wartos¢ zadana 1 z adaptera komunikacyjnego A. 10 = 1 Brak jednostki /
100000.00 Brak jed- 100 =1 Brak jednostki
nostki
3.6 W. zad. 2 mag. kom. |Warto$¢é zadana 2 odebrana za posrednictwem adaptera |0.00 Brak jednostki /
A komunikacyjnego A. real32
-100000.00 ... Warto$¢ zadana 2 z adaptera komunikacyjnego A. 10 = 1 Brak jednostki /
100000.00 Brak jed- 100 =1 Brak jednostki
nostki
3.7 W. zad. 1 mag. kom. B | Warto$¢ zadana 1 odebrana za posrednictwem adaptera | 0.00 Brak jednostki /
komunikacyjnego B. real32
-100000.00 ... Wartoé¢ zadana 1 z adaptera komunikacyjnego B. 10 = 1 Brak jednostki /
100000.00 Brak jed- 100 =1 Brak jednostki
nostki
3.8 W. zad. 2 mag. kom. |Warto$é zadana 2 odebrana za posrednictwem adaptera |0.00 Brak jednostki /
B komunikacyjnego B. real32
-100000.00 ... Warto$¢ zadana 2 z adaptera komunikacyjnego B. 10 = 1 Brak jednostki /
100000.00 Brak jed- 100 = 1 Brak jednostki
nostki
3.9 Wart. zadana 1 EFB | Zeskalowana warto$¢ zadana 1 odebrana przy uzyciuinter- |-/ real32
fejsu wbudowanej magistrali komunikacyjnej. Skalowanie
jest okreslone przez parametr 58.26 EFB: typ wart. zad. 1.
-30000.00 ... Wartosc zadana 1 odebrana przy uzyciu interfejsu wbudo- |10 =1 Brak jednostki /
30000.00 Brak jed- | wanej magistrali komunikacyjnej. 100 =1 Brak jednostki
nostki
3.10 Wart. zadana 2 EFB | Zeskalowana warto$¢ zadana 2 odebrana przy uzyciuinter- |-/ real32

fejsu wbudowanej magistrali komunikacyjnej. Skalowanie
jest okreslone przez parametr 58.27 EFB: typ wart. zad. 2.

-30000.00 ...
30000.00 Brak jed-
nostki

Warto$¢ zadana 2 odebrana przy uzyciu interfejsu wbudo-
wanej magistrali komunikacyjnej.

10 =1Brak jednostki /
100 =1 Brak jednostki
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3.11 W. zad. 1 sterownika |Warto$¢ zadana 1 odebrana z kontrolera zewnetrznego -/ real32
DDCS (DDCS).
Warto$c¢ zostata zeskalowana wedtug parametru 60.60
Typ wart.zad.1 kontrol. DDCS.
Patrz tez sekcja Interfejs sterownika zewnetrznego.
-30000.00 ... Zeskalowana wartos¢ zadana 1 odebrana z kontrolera ze- |10 =1 Brak jednostki /
30000.00 Brak jed- | wnetrznego. 100 = 1 Brak jednostki
nostki
312 W. zad. 2 sterownika | Warto$¢ zadana 2 odebrana z kontrolera zewnetrznego -/ real32
DDCS (DDCS).
Warto$¢ zostata zeskalowana wedtug parametru 60.61 Typ
wart.zad.2 kontrol. DDCS.
-30000.00 ... Zeskalowana warto$c¢ zadana 2 odebrana z kontrolera ze- |10 = 1 Brak jednostki /
30000.00 Brak jed- | wnetrznego. 100 = 1 Brak jednostki
nostki
3.13 W.zad.1M/Flub D2D | Warto$¢ zadana przemiennika nadrzednego/podrzednego |-/ real32
1 odebrana z przemiennika nadrzednego. Wartos$¢ zostata
zeskalowana wedtug parametru 60.10 M/F: typ wart. zada-
nej 1.
Patrz tez sekcja Funkcjonalno$¢ przemiennikéw czestotli-
wosci w uktadzie Nadrzedny/Podrzedny.
-30000.00 ... Zeskalowana warto$c¢ zadana 1 odebrana z przemiennika |10 = 1 Brak jednostki /
30000.00 Brak jed- | nadrzednego. 100 = 1 Brak jednostki
nostki
3.14 W. zad. 2 D2D lub M/F | Warto$¢ zadana przemiennika nadrzednego/podrzednego |-/ real32
2 odebrana z przemiennika nadrzednego. Wartosc¢ zostata
zeskalowana wedtug parametru 60.11 M/F: typ wart. zada-
nej 2.
-30000.00 ... Zeskalowana wartosc¢ zadana 2 odebrana z przemiennika |10 = 1 Brak jednostki /
30000.00 Brak jed- | nadrzednego. 100 = 1 Brak jednostki
nostki
3.30 W. zad. 1 mag. kom. A | Warto$é zadana 1 odebrana za posrednictwem adaptera |-/ int32
int32 komunikacyjnego jako 32-bitowa liczba catkowita.
Wartoé¢ zadana 1 z adaptera komunikacyjnego A. -/-
331 W. zad. 2 mag. kom. |Warto$¢ zadana 2 odebrana za posrednictwem adaptera |-/ int32
Aint32 komunikacyjnego jako 32-bitowa liczba catkowita.
Warto$¢ zadana 2 z adaptera komunikacyjnego A. -/-
3.51 Wart. zadana apl. IEC | Warto$é zadana panelu zdefiniowana w programie aplika- | 0 Brak jednostki / re-

z panelu

cyjnym.

al32

-100000...100000
Brak jednostki

Wartoé¢ zadana panelu w programie aplikacyjnym.

1=1Brak jednostki /
1 =1 Brak jednostki
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybér FbEq 16b / 32b
4 Ostrzezeniaibtedy |Informacje na temat ostatnich ostrzezen i btedéw.
Objasnienia poszczegdinych kodow ostrzezen i btedéw
zawiera rozdziat Sledzenie btedéw.
Wszystkie parametry w tej grupie sa tylko do odczytu, o
ile nie zaznaczono inaczej.
4.1 Btad powodujacy Kod pierwszego aktywnego btedu (btedu, ktéry spowodo- |0 / uintl6
zatrz. awar. wat biezace wytaczenie awaryjne).
0000...FFFFh Pierwszy aktywny btad. 1=1
4.2 Aktywny btad 2 Kod drugiego aktywnego btedu. 0 / uint16
0000...FFFFh Drugi aktywny btad. 1=1
4.3 Aktywny btad 3 Kod trzeciego aktywnego btedu. 0 / uint16
0000...FFFFh Trzeci aktywny btad. 1=1
4.4 Aktywny btad 4 Kod czwartego aktywnego btedu. 0 / uint16
0000...FFFFh Czwarty aktywny btad. 1=1
4.5 Aktywny btad 5 Kod piatego aktywnego btedu. 0 / uint16
0000...FFFFh Pigty aktywny btad. 1=1
4.6 Aktywne ostrzezenie | Kod pierwszego aktywnego ostrzezenia. 0 / uint16
1
0000...FFFFh Pierwsze aktywne ostrzezenie. 1=1
4.7 Aktywne ostrzezenie | Kod drugiego aktywnego ostrzezenia. 0 / uint16
2
0000...FFFFh Drugie aktywne ostrzezenie. 1=1
4.8 Aktywne ostrzezenie | Kod trzeciego aktywnego ostrzezenia. 0 / uint16
3
0000...FFFFh Trzecie aktywne ostrzezenie. 1=1
4.9 Aktywne ostrzezenie | Kod czwartego aktywnego ostrzezenia. 0 / uintl6
4
0000...FFFFh Czwarte aktywne ostrzezenie. 1=1
4.10 Aktywne ostrzezenie | Kod piatego aktywnego ostrzezenia. 0 / uint16
5
0000...FFFFh Pigte aktywne ostrzezenie. 1=1
411 Najnowszy btad Kod pierwszego przechowywanego (nieaktywnego) btedu. |0 / uint16
0000...FFFFh Pierwszy przechowywany btad. 1=1
4.12 Najnowszy btad 2 Kod drugiego przechowywanego (nieaktywnego) btedu. 0 / uintl16
0000...FFFFh Drugi przechowywany btad. 1=1
4.13 Najnowszy btad 3 Kod trzeciego przechowywanego (nieaktywnego) btedu. |0 / uint16
0000...FFFFh Trzeci przechowywany btad. 1=1
414 Najnowszy btad 4 Kod czwartego przechowywanego (nieaktywnego) btedu. |0 / uint16
0000...FFFFh Czwarty przechowywany btad. 1=1
4.15 Najnowszy btad 5 Kod pigtego przechowywanego (nieaktywnego) btedu. 0 / uint16
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
0000...FFFFh Piagty przechowywany btad. 1=1

4.16 Najnowsze ostrzeze- | Kod pierwszego przechowywanego (nieaktywnego) 0 / uintl6
nie ostrzezenia.
0000...FFFFh Pierwsze przechowywane ostrzezenie. 1=1

417 Najnowsze ostrzeze- | Kod drugiego przechowywanego (nieaktywnego) ostrzeze- |0 / uint1l6
nie 2 nia.
0000...FFFFh Drugie przechowywane ostrzezenie. 1=1

4.18 Najnowsze ostrzeze- | Kod trzeciego przechowywanego (nieaktywnego) ostrze- |0 / uint1l6
nie 3 zenia.
0000...FFFFh Trzecie przechowywane ostrzezenie. 1=1

4.19 Najnowsze ostrzeze- | Kod czwartego przechowywanego (nieaktywnego) 0 / uintl6
nie 4 ostrzezenia.
0000...FFFFh Czwarte przechowywane ostrzezenie. 1=1

4.20 Najnowsze ostrzeze- | Kod pigtego przechowywanego (nieaktywnego) ostrzeze- |0 / uintl6
nie 5 nia.
0000...FFFFh Pigte przechowywane ostrzezenie. 1=1
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
4.21 Stowo btedu 1 Stowo btedu 1 kompatybilne z przemiennikiem ACS800. -/ uintl6

Przypisanie bitéw tego stowa odpowiada warto$ci StOWO
BLEDU 1w przemienniki czestotliwosci ACS800. Parametr
4.120 Zgodnos¢ stowa btedu/ostrzez. okredla, czy przypi-
sania bitdw sa realizowane zgodnie ze standardowym, czy
systemowym programem sterujgcym ACS800.

Kazdy bit moze wskazywac kilka zdarzer ACS880 podanych
ponizej.

Ten parametr jest tylko do odczytu.
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
Bit Nazwa btedu przemiennika | Zdarzenia
czestotliwosci ACS800 | ACS880
wskazywane
(4.120 = (4.120 = Sy.StA przez ten bit
Stand. po- prog. steruja- i
gram steruja- | cy ACS800) | patrz Sledze-
cy ACS800) nie bte-
déw (str.593).
0 SHORT CIRC | SHORT CIRC | 2340
1 OVERCUR- OVERCUR- 2310
RENT RENT
2 DC OVE- DC OVE- 3210
RVOLT RVOLT
3 ACS800 ACS800 2381, 4210,
TEMP TEMP 4290, 42F1,
4310, 4380
4 EARTH EARTH 2330, 2392,
FAULT FAULT 3181
5 THERMISTOR | MOTOR 4981, 4991,
TEMP M 4992, 4993
6 MOTOR MOTOR 4982
TEMP TEMP
7 SYS- SYS- 6481, 6487,
TEM_FAULT | TEM_FAULT |64Al, 64A2,
64A3, 64B1,
64E1, 6881,
6882, 6883,
6885
8 NIEDOCIAZE- | NIEDOCIAZE- | -
NIE NIE
9 OVERFREQ OVERFREQ 7310
10 Zarezerwowa- | MPROT 9081
ne SWITCH
11 Zarezerwowa- | CH2 COMM | 7582
ne LOSS
12 Zarezerwowa- | SC (INU1) 2340 (XXYY
ne YYO1)
13 Zarezerwowa- | SC (INU2) 2340 (XXYY
ne YYO02)
14 Zarezerwowa- | SC (INU3) 2340 (XXYY
ne YYO03)
15 Zarezerwowa- | SC (INU4) 2340 (XXYY
ne YYO04)
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
4.22 Stowo btedu 2 Stowo btedu 2 kompatybilne z przemiennikiem ACS800. -/ uintl6

Przypisanie bitéw tego stowa odpowiada warto$ci StOWO
BLEDU 2 w przemienniki czestotliwosci ACS800. Parametr
4.120 Zgodnos¢ stowa btedu/ostrzez. okredla, czy przypi-
sania bitdw sa realizowane zgodnie ze standardowym, czy
systemowym programem sterujgcym ACS800.

Kazdy bit moze wskazywac kilka zdarzer ACS880 podanych
ponizej.

Ten parametr jest tylko do odczytu.
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
Nazwa btedu przemiennika | Zdarzenia
czestotliwosci ACS800 | ACS880
wskazywane
Bit (4.120 = (4.120 = Sy?t przez ten bit
Stand. po- prog. steruja- X
gram steruja- | cy ACS800) | (patrz Sledze-
cy ACS800) nie bte-
ddw (str.593))
0 SUPPLY PHA- | SUPPLY PHA- | 3130
SE SE
1 NO MOT DA- | NO MOTOR |-
TA DATA
2 DC UNDE- DC UNDE- 3220
RVOLT RVOLT
3 Zarezerwowa- | CABLE TEMP | 4000
ne
4 RUN ENABLE | RUN DISABLE | AFEB
5 ENCODER ENCODER 7301, 7380,
ERR ERR 7381, 73A0,
73A1
6 1/0 COMM 10 COMM 7080, 7082
ERR
7 CTRLBTEMP | CTRLBTEMP |-
8 EXTERNAL SELECTABLE | 9082
FLT
9 OVER OVER -
SWFREQ SWFREQ
10 Al < MIN AI<MIN FUNC | 80A0
FUNC
11 PPCC LINK PPCC LINK 5681, 5682,
5690, 5691,
5692, 5693,
5694, 5695
12 COMM MO- |COMMMO- | 6681, 7510,
DULE DULE 7520, 7581
13 PANEL LOSS | PANEL LOSS | 7081
14 MOTOR MOTOR 7121
STALL STALL
15 MOTOR PHA- | MOTOR PHA- | 3381
SE SE
4.25 Moduty z btedami (Widoczne tylko w przypadku jednostki sterujgcej BCU) 0000h / uint16

Wskazuje, w ktérych modutach potgczonych réwnolegle
wystapity btedy.

Bity tego stowa sg czyszczone po zresetowaniu wszystkich
btedéw.

Ten parametr jest tylko do odczytu.
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybér FbEq 16b / 32b
b0 | Modut 1 1 = Wystapit btad modutu 1
bl Modut2 1 = Wystapit btad modutu 2
b2 | Modut 3 1 = Wystapit btad modutu 3.
b3 | Modut 4 1 = Wystapit btad modutu 4.
b4 | Modut 5 1 = Wystapit btad modutu 5.
b5 | Modut 6 1 = Wystapit btad modutu 6.
b6 | Modut 7 1 = Wystapit btad modutu 7.
b7 | Modut 8 1 = Wystapit btad modutu 8.
b8 | Modut 9 1 = Wystapit btad modutu 9.
b9 | Modut 10 1 = Wystapit btad modutu 10.
b10 | Modut 11 1 = Wystapit btad modutu 11.
b1l Modut 12 1 = Wystapit btad modutu 12.
bi12...15| Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
4.31 Stowo ostrzezenial |Stowo ostrzezenia (alarmu) 1 kompatybilne z przemienni- |- / uint16

kiem ACS800.

Przypisanie bitdw tego stowa odpowiada wartosci SLOWO
ALARMU 1 w przemienniku czestotliwosci ACS800. Para-
metr 4.120 Zgodnoéc¢ stowa btedu/ostrzez. okresla, czy
przypisania sgrealizowane zgodnie ze standardowym, czy
systemowym programem sterujgcym ACS800.

Kazdy bit moze wskazywac kilka ostrzezert ACS880 poda-
nych ponizej.

Ten parametr jest tylko do odczytu.
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybér FbEq 16b / 32b
Nazwa alarmu ACS800 Zdarzenia
ACS880
(4120 = (4120 = Sy:.;t‘ wskazywane
Bit Stand. po- | prog. steruja- | przez ten bit
gram steruja- | cy ACS800) 3
cy ACS800) (patrz Sledze-
nie bte-
déw (str.593))
(o] START INHI- | START INHI- | AS5AO
BIT BIT
1 Zarezerwowa- | EM STOP AFEL, AFE2
ne
2 THERMISTOR | MOTOR A491, A497,
TEMP M A498, A499
3 MOTOR MOTOR A492
TEMP TEMP
4 ACS800 ACS800 A2BA, A4A9,
TEMP TEMP A4BO, A4B1,
A4F6
5 ENCODER ENCODER A797, ATBO,
ERR ERR A7B1, ATE1
6 T MEAS ALM | T MEAS CIRC | A490, ASEA,
A782, ABAO
7 Zarezerwowa- | DIGITAL 10 -
ne
8 Zarezerwowa- | ANALOG IO | -
ne
9 Zarezerwowa- | EXT DIGITAL | -
ne 10
10 Zarezerwowa- | EXT ANALOG | AGES5, A7AA,
ne 10 A7TAB
11 Zarezerwowa- | CH2 COMM | A7CB, AF80
ne LOSS
12 COMM MO- |MPROT A981
DULE SWITCH
13 Zarezerwowa- | EM STOP -
ne DEC
14 EARTH EARTH A2B3
FAULT FAULT
15 Zarezerwowa- | SAFETY A983
ne SWITC

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
4.32 Stowo ostrzezenia 2 | Stowo ostrzezenia (alarmu) 2 kompatybilne z przemienni- |- / uint16

kiem ACS800.

Przypisanie bitdw tego stowa odpowiada wartosci SLOWO
ALARMU 2 w przemienniku czestotliwosci ACS800. Para-
metr 4.120 Zgodnoéc¢ stowa btedu/ostrzez. okresla, czy
przypisania bitéw sa realizowane zgodnie ze standardo-
wym, czy systemowym programem sterujagcym ACS800.

Kazdy bit moze wskazywac kilka ostrzezert ACS880 poda-
nych ponizej.

Ten parametr jest tylko do odczytu.
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
Nazwa alarmu ACS800 Zdarzenia
ACS880
(4120 = (4120 = Sy§t. wskazywane
Bit Stand. po- | prog. steruja- | przez ten bit
gram steruja- | cy ACS800) 3
cy ACS800) (patrz Sledze-
nie bte-
déw (str.593))
(o] Zarezerwowa- | MOTOR FAN | A781
ne
1 NIEDOCIAZE- | NIEDOCIAZE- | -
NIE NIE
2 Zarezerwowa- | INV OVERLO- | -
ne AD
3 Zarezerwowa- | CABLE TEMP | A480
ne
4 ENCODER ENCODER -
A<>B
5 Zarezerwowa- | FAN OVER- | A984
ne TEMP
6 Zarezerwowa- | Zarezerwowa- | -
ne ne
7 POWFAIL FI- | POWFAIL FI- |-
LE LE
8 ALM (OS_17) | POWDOWN |-
FILE
9 MOTOR MOTOR A780
STALL STALL
10 Al < MIN AI<MIN FUNC | ABAO
FUNC
11 Zarezerwowa- | COMM MO- | A6D1, A6D2,
ne DULE ATC1, A7C2,
ATCA, ATCE
12 Zarezerwowa- | BATT FAILU- | -
ne RE
13 PANEL LOSS | PANEL LOSS | A7TEE
14 Zarezerwowa- | DC UNDE- A3A2
ne RVOLT
15 Zarezerwowa- | RESTARTED |-
ne
0000h...FFFFh 1=1/1=1
4.40 Stowo zdarzenia 1 Stowo zdarzenia zdefiniowane przez uzytkownika. Tostowo |- / uint16

zapisuje stany zdarzer (ostrzezenia, btedy lub zdarzenia)

wybrane za pomoca parametréw 4.41...4.72.

Dla kazdego zdarzenia mozna opcjonalnie okresli¢ kod
pomocniczy uzywany do filtrowania.

Ten parametr jest tylko do odczytu.
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
b0 | Bit uzytk. 0 1 = Zdarzenie wybrane za pomoca parametréw 4.41 Kod
stowa zdarz. 1 bit O (i 4.42 Kod pom. stowa zd. 1 bit 0) jest
aktywne
bl Bit uzytk.1 1 = Zdarzenie wybrane za pomoca parametréw 4.43 Kod
stowa zdarz. 1 bit 1 (i 4.44 Kod pom. stowa zd. 1 bit 1) jest
aktywne
b15 | Bit uzytk. 15 1=2Zdarzenie wybrane za pomoca parametréw 4.71 (i 4.72)
jest aktywne
0000h...FFFFh 1=1/1=1
4.41 Kod stowa zdarz. 1 bit | Wybiera kod szesnastkowy zdarzenia (ostrzezenie, btad 0 / uintl6
0 lub zdarzenie), ktérego stan jest wys$wietlony jako bit O
parametru 4.40 Stowo zdarzenia 1.
0000...FFFFh Kod zdarzenia. 1=1
4.42 Kod pom. stowa zd. 1| Okresla kod pomocniczy dla zdarzenia wybranego za po- | 0000 0000h / uint32
bit 0 mocg poprzedniego parametru. Wybrane zdarzenie jest
wskazywane za pomoca stowa zdarzenia, tylko jesli jego
kod pomocniczy odpowiada wartosci tego parametru.
Przy wartos$ci 0000 0000h stowo zdarzenia bedzie wskazy-
wac zdarzenie bez wzgledu na kod pomocniczy.
0000 0000h...FFFF | Kod ostrzezenia, btedu lub zdarzenia. 1=1
FFFFh
4.43 Kod stowa zdarz. 1 bit | Wybiera kod szesnastkowy zdarzenia (ostrzezenie, btad 0000h / uintl6
1 lub zdarzenie), ktérego stan jest wyswietlony jako bit 1
parametru 4.40 Stowo zdarzenia 1.
0000...FFFFh Kod zdarzenia. 1=1
4.44 Kod pom. stowa zd. 1| Okresla kod pomocniczy dla zdarzenia wybranego za po- | 0000 0000h / uint32
bit1 moca poprzedniego parametru. Wybrane zdarzenie jest
wskazywane za pomocg stowa zdarzenia, tylko jesli jego
kod pomocniczy odpowiada wartosci tego parametru.
Przy warto$ci 0000 0000h stowo zdarzenia bedzie wskazy-
wac zdarzenie bez wzgledu na kod pomocniczy.
0000 0000h...FFFF |Kod ostrzezenia, btedu lub zdarzenia. 1=1
FFFFh
4.71 Kod stowa zdarz. 1 bit | Wybiera kod szesnastkowy zdarzenia (ostrzezenie, btad 0000h / uintl6
15 lub zdarzenie), ktérego stan jest wy$wietlony jako bit 15
parametru 4.40 Stowo zdarzenia 1.
Kody zdarzer wymieniono w rozdziale $ledzenie btedéw.
0000...FFFFh Kod zdarzenia. 1=1
4.72 Kod pom. stowa zd. 1| Okresla kod pomocniczy dla zdarzenia wybranego za po- | 0000 0000h / uint32

bit 15

moca poprzedniego parametru. Wybrane zdarzenie jest
wskazywane za pomoca stowa zdarzenia, tylko jesli jego
kod pomocniczy odpowiada wartosci tego parametru.

Przy warto$ci 0000 0000h stowo zdarzenia bedzie wskazy-
wac zdarzenie bez wzgledu na kod pomocniczy.

0000 0000h...FFFF
FFFFh

Kod ostrzezenia, btedu lub zdarzenia.
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
4.120 | Zgodnos¢ stowa bte- | Wybiera, czy przypisanie bitdw parametréw 4.21...4.32 Stand. pogram steruja-

du/ostrzez.

odpowiada standardowemu, czy systemowemu programo-
wi sterujgcemu ACS800.

cy ACS800 / uint16

Stand. pogram steru-
jacy ACS800

Przypisanie bitéw parametréw 4.21...4.32 odpowiada
standardowemu programowi sterujgcemu ACS800 w na-
stepujacy sposdb:

« 4.21:03.05StOWO BtEDU 1

+  4.22:03.06 SLOWO BLEDU 2

« 4.31:03.08 StOWO ALARMU 1

e 4.32:03.09 StOWO ALARMU 2

o

Syst. prog. sterujacy
ACS800

Przypisanie bitéw parametréw 4.21...4.32 odpowiada sys-
temowemu programowi sterujgcemu ACS800 w nastepu-
jacy sposdb:

e 4.21:09.01 FAULT WORD 1

e 4.22:09.02 FAULT WORD 2

« 4.31:09.04 ALARM WORD 1

e 4.32:09.04 ALARM WORD 2
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
5 Diagnostyka Rézne liczniki i pomiary rejestrujace czas pracy zwigzane
z konserwacja przemiennika czestotliwosci.
Wszystkie parametry w tej grupie sa tylko do odczytu, o
ile nie zaznaczono inaczej.
51 Licznik czasu wiacze- | Licznik czasu wiaczenia. Licznik dziata, gdy przemiennik 0d /uintl6
nia czestotliwosci jest wiaczony.
0...65535d Licznik czasu wtaczenia. 1=1d/1=1d
5.2 Licznik czasu pracy | Licznik rejestrujacy czas pracy silnika. Licznik dziata, gdy |0 d / uint16
inwerter wykonuje modulacje.
0...65535d Licznik rejestrujacy czas pracy silnika. 1=1d/1=1d
5.4 Licznik czasu wigcz. | Czas pracy wentylatora chtodzacego przemiennik czesto- |0 d / uint16
went. tliwosci. Mozna go zresetowad w panelu sterowania,
przytrzymujac nacisniety przycisk Reset przez ponad 3 se-
kundy.
0...65535d Licznik rejestrujacy czas pracy wentylatora chtodzacego. |1=1d/1=1d
5.9 Czas od rozruchu Liczba taktéw o dtugosci 500 mikrosekund, ktére uptynety | - / uint32
od ostatniego rozruchu jednostki sterujace;j.
0...4294967295 Brak | Liczba taktéw o dtugosci 500 mikrosekund od ostatniego |1 =1 Brak jednostki /
jednostki rozruchu. 1=1Brak jednostki
5.10 Temp. karty sterowa- | Wyswietla aktualng temperature na powierzchni karty -/ real32
nia sterowania.
-50...150 ° Temperatura karty w stopniach Celsjusza. 1=1°/1=1°
511 Temperaturainwerte- | Szacowana temperatura przemiennika czestotliwosci w -/ real32
ra wartosci procentowej limitu btedu. Rzeczywista tempera-
tura wytaczenia zalezy od typu przemiennika czestotliwosci.
0,0% = 0°C (32°F)
Okoto 94% = limit ostrzezenia
100,0% = limit btedu
-40.0...160.0 procent | Temperatura przemiennika czestotliwosci w procentach. |1=1procent /10=1
procent
5.22 Stowo diagnostyczne | Stowo diagnostyczne 3. - / uintl6
3
bO0...10 | Reserved
b1l Polecenie wentylato- | 1 = Wentylator przemiennika czestotliwosci obraca sie z
ra predkoscia wigksza niz jatowa
b12 | Liczn. serwis. went. |1 = Licznik serwisu wentylatora osiggnat limit
b13...15 | Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
5.41 Licznik serw. gt. went. | Wy$wietla wiek gtéwnego wentylatora jako warto$¢ pro- | O procent / real32

centowa jego szacowanej zywotnosci. Oszacowanie bazuje
na pracy, warunkach pracy oraz innych parametrach pracy
wentylatora. Gdy licznik osigga 100%, jest generowane
ostrzezenie (A8CO Licznik serwisowy wentylatora)

Mozna go zresetowad w panelu sterowania, przytrzymujac
nacisniety przycisk Reset przez ponad 3 sekundy.
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
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0...150 procent Wiek gtéwnego wentylatora l1=1procent/1=1
procent
5.42 Licznik serw. pom. | Wys$wietla wiek pomocniczego wentylatora jako warto$é¢ |0 procent / real32
went. procentowa jego szacowanej zywotnosci. Oszacowanie
bazuje na pracy, warunkach pracy orazinnych parametrach
pracy wentylatora. Gdy licznik osiaga 100%, jest generowa-
ne ostrzezenie (A8CO Licznik serwisowy wentylatora)
Mozna go zresetowac w panelu sterowania, przytrzymujac
nacisnigty przycisk Reset przez ponad 3 sekundy.
0...150 procent Wiek pomocniczego wentylatora l1=1procent/1=1
procent
5.111 Temp. konwertera (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem -/ real32
sieci zasilajgcym IGBT za pomoca parametru 95.20)
Szacowana temperatura modutu zasilajagcego jako wartos$¢
procentowa limitu btedu.
0,0% = 0°C (32°F)
Okoto 94% = limit ostrzezenia
100,0% = limit btedu
-40.0...160.0 procent | Temperatura modutu zasilajgcego jako warto$é procento- |1=1procent /10=1
wa. procent
5.121 Licznik zamknie¢ (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem -/ uint32

MCB

zasilajgcym IGBT za pomocg parametru 95.20)

Liczy zamkniecia gtéwnego wytacznika modutu zasilajace-
go.

0...4294967295 Brak
jednostki

Liczba zamknie¢ gtéwnego wytacznika.

1=1Brak jednostki /
1 =1 Brak jednostki
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Nazwa / Zakres /
Wybér

Opis

Def / Typ
FbEq 16b / 32b

Stowa sterowania i
stanu

Stowa sterowania i stanu przemiennika czgstotliwosci.

6.1

Gtéwne stowo stero-
wania

Gtéwne stowo sterowania przemiennika czestotliwosci.
Ten parametr pokazuje sygnaty sterowania odbierane z
wybranych zrédet (takich jak wejscia cyfrowe, interfejs
magistrali komunikacyjnej czy program aplikacyjny).

Przypisane bity stowa sg opisane na stronie 685. Powigzane
stowo stanu i schemat stanéw s przedstawione odpowied-
nio na stronach 687 i 688.

Uwaga: Ten parametr jest tylko do odczytu.

. Bity12...15moga zostad uzyte do przekazywania dodat-|
kowych danych sterowania i uzywane jako Zrédto sygnatu
przez dowolny parametr selektora zrédta binarnego. Bit
10 musi by¢ aktywny, aby mozliwa byta aktualizacja bi-
téw 12...15.

- W przypadku sterowania przez magistrale komunikacyj-
na ta wartos$¢ parametru nie jest taka sama jak wartos$d
stowa sterowania odbierana przez przemiennik czesto-
tliwosci ze sterownika PLC. Patrz parametr 50.12 FBA A:
tryb debugowania.

-/ uintl6

6.2

Stowo sterowania
aplikacji

Stowo sterowania przemiennika czestotliwosci odbierane
z programu aplikacyjnego (jesli jest obecny). Przypisane
bity sa opisane na stronie 685.

Ten parametr jest tylko do odczytu.

- / uint16

6.3

FBA A: transp. stowo
ster.

Wyswietla niezmienione stowo sterowania odebrane ze
sterownika PLC za posrednictwem adaptera komunikacyj-
nego A, gdy wybrany jest profil komunikacji transparentnej,
na przykfad przy uzyciu grupy parametréw 51 FBA A: usta-
wienia. Patrz sekcja Stowo sterowania i stowo sta-

nu (str. 681).

Ten parametr jest tylko do odczytu.

0 / uint32

00000000...FFFFFFFFh

Stowo sterowania odebrane za posrednictwem adaptera
komunikacyjnego A.

1=1

6.4

FBA B: transp. stowo
ster.

Wyswietla niezmienione stowo sterowania odebrane ze
sterownika PLC za posrednictwem adaptera komunikacyj-
nego B, gdy wybrany jest profil komunikacji transparentnej,
na przykfad przy uzyciu grupy parametréw 54 FBA B:
ustawienia. Patrz sekcja Stowo sterowania i stowo sta-
nu (str. 681).

Ten parametr jest tylko do odczytu.

0 / uint32

00000000...FFFFFFFFh

Stowo sterowania odebrane za posrednictwem adaptera
komunikacyjnego B.

1=1

6.5

EFB: transp. stowo
ster.

Wyswietla niezmienione stowo sterowania odebrane ze
sterownika PLC za posrednictwem interfejsu wbudowanej
magistrali komunikacyjnej, gdy wybrany jest profil komu-
nikacji transparentnej w parametrze 58.25 Profil sterowa-
nia. Patrz sekcja Profil Transparentny (str. 668).

Ten parametr jest tylko do odczytu.

0 / uint32

00000000...FFFFFFFFh

Stowo sterowania odebrane przy uzyciu interfejsu wbudo-
wanej magistrali komunikacyjnej.
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Nazwa / Zakres /
Wybér

Opis

Def / Typ
FbEq 16b / 32b

6.11

Gtéwne stowo stanu

Gtéwne stowo stanu przemiennika czestotliwosci.

Przypisane bity sa opisane na stronie 687. Powigzane stowo
sterowania i schemat stanéw sa przedstawione odpowied-
nio na stronach 685 i 688.

Uwaga: W przypadku sterowania przez magistrale komuni-
kacyjna ta wartos¢ parametru nie jest taka sama jak wartos¢|
stowa stanu wysytana przez przemiennik czestotliwosci do
sterownika PLC. Patrz parametr 50.12 FBA A: tryb debugowa-
nia.

Ten parametr jest tylko do odczytu.

-/ uintl6

6.16

Stowo stanu 1

Stowo stanu 1 przemiennika.

Ten parametr jest tylko do odczytu.

-/ uint16

b0

Wiaczone

1 = Obecny jest zaréwno sygnat zezwolenia na bieg (patrz
parametr 20.12), jak i zezwolenia na start (20.19), a bezpiecz-
ne wytgczanie momentu nie zostato aktywowane.

Uwaga:

« W przypadku we/wy lub sterowania lokalnego wyzero-
wanie tego bitu spowoduje, ze przemiennik czestotliwo-
$ci przejdzie w stan WLACZANIE PRZERWANE. Aby uzy-|
skac wiecej informacji, patrz 687.

- Wystapienie btedu nie ma wptywu na ten bit.

b1

Przerwane

1=Przerwanie startu. Parametry 6.18 16.25 zawieraja zrédto
sygnatu przerwania.

b2

Ukt. DC natadowany

1= Obwdd DC jest natadowany. Jesli istnieje, przetacznik
DC zostanie zamkniety, a przetacznik tadowania zostanie
otwarty.

0 = Nie zakoriczono tadowania. Jesli modut inwertera nie
jest wyposazony w przetgcznik DC (opcja +F286), nalezy
sprawdzié ustawienie parametru 95.9.

b3

Gotowos¢ do startu

1 = Przemiennik czestotliwosci jest gotowy do odebrania
polecenia startu

ba

Zgodnie z wart. zad.

1 = Przemiennik czestotliwosci jest gotowy do dazenia do
wartosci zadanej

b5 | Uruchomiony 1 = Przemiennik czestotliwoéci zostat uruchomiony

b6 | Modulowanie 1 = Przemiennik czestotliwosci przeprowadza modulacje
(stan wyjsciowy jest sterowany)

b7 | Limitowanie 1 = Dowolny limit (predkos¢, moment itp.) jest aktywny

b8 | Sterowanie lokalne |1 = Przemiennik czestotliwosci jest w trybie sterowania

lokalnego

b9

Sterowanie sieciowe

1 = Przemiennik czestotliwosci jest w trybie sterowania
sieciowego. Patrz Wyrazenia i skroty (str. 18).

b10

Zewl aktywne

1 = Miejsce sterowania ZEW1 jest aktywne

b1l

Zew? aktywne

1 = Miejsce sterowania ZEW2 jest aktywne

bi12

Reserved
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
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b13| Zadanie uruchomie- |1 = Zazadano uruchomienia
nia
Uwaga: W momencie publikacji zadanie uruchomienia z pa-
nelu sterowania nie aktywuje tego bitu, jesli jest obecny jaki-
kolwiek warunek przerwania uruchomienia (patrz bit 1).
b14...15 | Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
6.17 Stowo stanu 2 Stowo stanu 2 przemiennika. -/ uintl6

Ten parametr jest tylko do odczytu.

b0

Bieg ident. zakoricz.

1 = Bieg identyfikacyjny silnika zostat wykonany

b1l

Namagnesowany

1 = Silnik zostat namagnesowany

b2

Sterowanie momen-
tem

1 = Tryb sterowania momentem jest aktywny

b3

Sterowanie predko-
Scig

1 = Tryb sterowania predkoscia jest aktywny

b4

Sterowanie mocg

Zarezerwowane

b5

Bezp.w. zad. aktywna

1=Wartos¢ zadana, bezpiecznej predkosci” jest stosowana
przez funkcje, na przyktad parametry 49.51i50.2.

b6

Ost. predkosc¢ aktyw-
na

1 = Wartoé¢ zadana ,ostatniej predkosci” jest stosowana
przez funkcje, na przyktad parametry 49.5 i 50.2.

b7

Utrata wart. zadanej

1 = Sygnat zadawania zostat utracony

b8

Btad zatrz. awaryjne-
go

1=Zatrzymanie awaryjne nie powiodto sie (patrz parametry
31.3231.33).

b9

Bieg prébny aktywny

1 = Sygnat wiaczania biegu prébnego jest aktywny

b10

Ponad limitem

1=Aktualna predkos¢, czestotliwos¢ lub moment sa réwne
limitowi (zdefiniowanemu przez parametry 46.31...46.33)
lub przekraczaja go. Obowigzuje w obu kierunkach obrotu.

bll| Zatrzymanie awaryj- |1=Sygnat polecenia zatrzymania awaryjnego jest aktywny
ne aktywne lub trwa zatrzymywanie przemiennika czestotliwosci po

otrzymaniu polecenia zatrzymania awaryjnego.

bl2 | Bieg zredukowany 1 = Zredukowany bieg aktywny (patrz sekcja Funkcja zre-
dukowanego biegu (str. 111)).

b13 | Reserved

bl4 | Niepow. zatrzymania | 1 = Zatrzymywanie nie powiodto sie (patrz parametry 31.37
i31.38)

b15 Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
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6.18 Stowo stanu przerw. | Stowo stanu przerwania startu. To stowo okresla zrédto -/ uintl6
startu warunku przerwania, ktéry uniemozliwia uruchomienie
przemiennika czestotliwosci.
Po usunieciu warunku polecenie uruchomienia trzeba wy-
dac ponownie. Patrz uwagi dla tego bitu.
Patrz tez parametr 6.25 Stowo stanu przerw. 2i6.16 Stowo
stanu 1, bit 1.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
Uwaga:

« Jesli bit 1 parametru 6.16 Stowo stanu 1 jest nadal usta-|
wiony po usunieciu warunku przerwania i dla aktywnego
zewnetrznego miejsca sterowania jest wybrane wyzwa-|
lanie zboczem, wymagany jest Swiezy sygnat startu ze
zboczem narastajacym. Patrz parametry 20.2, 20.7 i
20.19.

« Jesli bit 1 parametru 6.16 Stowo stanu 1 jest nadal usta-|
wiony po usunieciu warunku przerwania, wymagany jest|
Swiezy sygnat startu ze zboczem narastajacym.

- Bitinformacyjny. Warunek przerwania musi zostac usu-|
niety przez uzytkownika.

b0 | Brak gotow. do pracy | 1 = Brak napiecia DC lub przemiennik czestotliwosci ma
nieprawidtowo ustawione parametry. Nalezy sprawdzic¢
parametry w grupie 951 99.
bl Zmiana lokaliz. ster. |1 = Miejsce sterowania zostato zmienione
b2 | Przerwanie SSW 1 = Program sterujacy utrzymuje sie w stanie przerwania
b3 | Resetowanie btedu |1 =Btad jest aktywny
b4 | Utrata wtacz. startu |1 = Brak sygnatu zezwolenia na start
b5 | Utrata zezwol. na 1 = Brak sygnatu zezwolenia na bieg
bieg
b6 | Przerwanie FSO 1= Operacja zablokowana przez modut funkcji bezpieczen-
stwa FSO-xx
b7 |STO 1 = Bezpieczne wytgczanie momentu jest aktywne
b8 | Kalibracja pradu za- |1 = Proces kalibracji pradu zostat ukoriczony
korcz.
b9 | Bieg ident. zakoriczo- | 1 = Bieg identyfikacyjny silnika zostat ukoriczony
ny
b10 | Aut.fazow.zakoriczo- | 1 = Proces automatycznego fazowania zostat ukoriczony
ne
b1l Off1 1 = Sygnat zatrzymania awaryjnego (tryb Off1)
b12 | Wytaczanie awaryjne |1 = Sygnat zatrzymania awaryjnego (tryb Off2)
2
b13 | Wytaczenie awaryjne | 1 = Sygnat zatrzymania awaryjnego (tryb Off3)
3
b14 | Przerwanie aut. reset. | 1 = Funkcja automatycznego resetowania zapobiega wyko-
naniu operacji
b15 | Bieg prébny aktywny | 1= Sygnat wigczania biegu prébnego zapobiega wykonaniu

operacji
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
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0000h...FFFFh 1=1/1=1

6.19 Stowo stanu ster. Stowo stanu sterowania predkoscia. - / uint16

predkoscia

Ten parametr jest tylko do odczytu.

b0

Predkos¢ zerowa

1=Przemiennik czestotliwosci dziata z predkoscia zerowa,
tj. warto$é bezwzgledna parametru 90.1 Predk. silnika do
sterowania pozostaje ponizej wartosci parametru 21.6 Li-
mit predkosci zerowej dtuzej niz czas okreslony w parame-
trze 21.7 Opéz. predkosci zerowej.

Uwaga:

« Ten bit nie jest aktualizowany, gdy wtaczone jest stero-
wanie hamulcem mechanicznym za pomoca parametru
44.6 i przemiennik czestotliwo$ci przeprowadza modu-|
lacje.

- Podczas zatrzymywania wedtug rampy, gdy przemiennikl
czestotliwosci dziata w kierunku do przodu, licznik
opdznienia dziata, jesli [90.1] < [21.6]. Dla kierunku do
tytu licznik opdznienia dziata, jesli [90.1 >- [21.6].

b1

Do przodu

1=Przemiennik czestotliwosci dziata w kierunku do przodu
z predkoscia przekraczajaca limit predkosci zerowej tzn.
[90.1] > +[21.6].

b2

Do tytu

1 = Przemiennik czestotliwosci dziata w kierunku do tytu z
predkoscia przekraczajaca limit predkosci zerowej tzn.
[90.1] < -[21.6].

b3

Poza oknem

1 = Sterowanie oknem btedu predkosci aktywne (patrz
parametr 24.41)

b4

Wewn.sp.zwr.od
predk.

1 = Szacowane sprzezenie zwrotne predkosci uzywane
podczas sterowania silnikiem, tj. szacowana predkos¢
wybrana przy uzyciu parametru 90.41 lub 90.46, albo btad
wybranego enkodera (parametr 90.45)

0 = Enkoder 1 lub 2 uzywany na potrzeby sprzezenia
zwrotnego od predkosci

b5

Sprz zwr.od enkodera
1

1= Enkoder 1 uzywany na potrzeby sprzezenia zwrotnego
od predkosci podczas sterowania silnikiem

0 = Btad enkodera 1 lub enkoder 1 nie zostat wybrany jako
zrédto sprzezenia zwrotnego od predkosci

(patrz parametry 90.411 90.46)

b6

Sprz.zwr.od enkodera
2

1 = Enkoder 2 uzywany na potrzeby sprzezenia zwrotnego
od predkosci podczas sterowania silnikiem

0 = Bfad enkodera 2 lub enkoder 2 nie zostat wybrany jako
zrédto sprzezenia zwrotnego od predkosci

(patrz parametry 90.411 90.46)

b7

W.zad. statej predko-
sci

1= Wybrano statg predkos¢ lub czestotliwosé; patrz para-
metr 6.20.

b8

Min. korekta predk.
MF

1= Osiagnieto minimalny limit korekcji predkosci (w prze-
mienniku podrzednym sterowanym predkoscia) (patrz
parametry 23.39...23.41).

b9

Maks.korekta pred.
MF

1 = Osiggnieto maksymalny limit korekcji predkosci (w
przemienniku podrzednym sterowanym predkoscia) (patrz
parametry 23.39...23.41).
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
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b10...15  Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
6.20 Stowo stanu predko- | Stowo stanu statej predkosci/czestotliwosci. Wskazuje, -/ uintl6
4ci statej ktéra stata predkosé lub czestotliwosd jest aktywna (jesli
jest obecna). Patrz tez parametr 6.19 Stowo stanu ster.
predkoscia, bit 7, i sekcje State predkosci/czestotliwosci.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
b0 | Predkos¢ stata 1 1 = Wybrano stafa predkos¢ lub czestotliwos¢ 1
b1|Predkosc stata 2 1 = Wybrano stata predkos¢ lub czestotliwos¢ 2
b2 | Predko$¢ stata 3 1 = Wybrano statg predkos¢ lub czestotliwos¢ 3
b3 | Predkos¢ stata 4 1 = Wybrano stata predkos¢ lub czestotliwos¢ 4
b4 | Predkos¢ stata 5 1 = Wybrano stata predkos¢ lub czestotliwos¢ 5
b5 | Predko$¢ stata 6 1 = Wybrano stata predkos¢ lub czestotliwos¢ 6
b6 | Predkos¢ stata 7 1 = Wybrano stata predkos¢ lub czestotliwos¢ 7
b7...15 | Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
6.21 Stowo stanu 3 Stowo stanu 3 przemiennika. -/ uintlé
Ten parametr jest tylko do odczytu.
bO | Trzym. prgdem DC |1 = Trzymanie pradem DC jest aktywne (patrz par. 21.8)
akt.
bl Magnes. dodatk. akt. | 1 = Magnesowanie dodatkowe jest aktywne (patrz par.
21.8)
b2 | Nagrzew. wst. siln. |1 = Nagrzewanie wstepne silnika jest aktywne (patrz par.
akt. 21.14)
b3 | Ptynny start aktywny | Zarezerwowane
b4 | Znana pozycja wirni- | 1 = Potozenie wirnika zostato okreslone (automatyczne
ka fazowanie nie jest wymagane). Patrz sekcja Automatyczne
fazowanie (str. 67).
b5 | Czoper hamowania | Czoper hamowania aktywny. Patrz sekcja Czoper hamowa-
aktywny nia (str. 89).
b6 | Szacowanie tempera-
tury silnika aktywne
b7...15 | Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
6.25 Stowo stanu przerw. | Stowo stanu przerw. przem. czest. 2 To stowo okresla zré- |- / uint16
2 dto warunku przerwania, ktéry uniemozliwia uruchomienie
przemiennika czestotliwosci. Po usunieciu warunku pole-
cenie uruchomienia trzeba wyda¢ ponownie. Patrz uwagi
dla tego bitu.
Patrz tez parametry 6.18 Stowo stanu przerw. startui6.16
Stowo stanu 1, bit 1.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
Uwaga:
« Jedlibit 1 parametru 6.16 Stowo stanu 1 jest nadal usta-|
wiony po usunieciu warunku przerwania i dla aktywnego
zewnetrznego miejsca sterowania jest wybrane wyzwa-
lanie zboczem, wymagany jest Swiezy sygnat startu ze
zboczem narastajacym. Patrz parametry 20.2, 20.7 i
20.19.
« Jedlibit 1 parametru 6.16 Stowo stanu 1 jest nadal usta-|
wiony po usunieciu warunku przerwania, wymagany jest|
Swiezy sygnat startu ze zboczem narastajacym.
b0 | Przemiennik podrzed- | 1 = Przemiennik podrzgdny uniemozliwia uruchomienie
ny przemiennika nadrzednego.
bl Aplikacja 1 = Program aplikacyjny uniemozliwia uruchomienie prze-
miennika czestotliwosci.
b2 | Reserved
b3 | Sprz.zwrotne enkode- | 1 = Konfiguracja sprzgzenia zwrotnego enkodera uniemoz-
ra liwia uruchomienie przemiennika czestotliwosci.
b4 | Param. Zr. wart. zada- | 1 = Konflikt parametryzacji zrédta wartosci zadanej unie-
nej mozliwia uruchomienie przemiennika czestotliwosci. Patrz
ostrzezenie A6DA Parametryzacja zrédta wartosci zadanej.
b5...15 | Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
6.29 Wybdr bitu 10 MSW | Wybiera zrédto binarne, ktérego stan jest przesytany jako | Ponad limit / uint32
bit 10 z parametru 6.11 Gtéwne stowo stanu.
Fatsz (0] 0
Prawda 1 1
Ponad limit Bit 10 parametru 6.17 Stowo stanu 2 (str. 169). 2
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skréty (str. 140). -
6.30 Wybor bitu uzytkowni- | Wybiera Zrédto binarne, ktérego stan jest przesytany jako | Zewn. lokalizacja ster.
ka O bit 11 z parametru 6.11 Gtdwne stowo stanu. / uint32
Fatsz 0 0
Prawda 1 1
Zewn. lokalizacja Bit 11 parametru 6.1 Gtéwne stowo sterowania (str. 167). 2
ster.
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skréty (str. 140). -
6.31 Wybér bitu uzytkowni- | Wybiera zrédto binarne, ktérego stan jest przesytany jako | Zewn. zezwol. na bieg
ka1l bit 12 z parametru 6.11 Gtéwne stowo stanu. / uint32

Fatsz

o

0
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
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Prawda 1 1
Zewn. zezwol. na bieg | Odwrécony bit 5 parametru 6.18 Stowo stanu przerw. 2

startu (str. 170).
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skroty (str. 140). -

6.32 Wybér bitu uzytkowni- | Wybiera zrédto binarne, ktérego stan jest przesytany jako |Fatsz / uint32
ka2 bit 13 z parametru 6.11 Gtéwne stowo stanu.

Fatsz (o] 0
Prawda 1 1
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skroty (str. 140). -

6.33 Wybdr bitu uzytkowni- | Wybiera Zrédto binarne, ktérego stan jest przesytany jako |Fatsz / uint32

ka3 bit 14 z parametru 6.11 Gtéwne stowo stanu.
Fatsz 0 0
Prawda 1 1
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skroty (str. 140). -
6.36 Stowo stanu LSU (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem 0000h / uint16
zasilajgcym za pomocg parametru 95.20)
Wyswietla stan modutu zasilajacego.
Patrz tez sekcja Sterowanie modutem zasilajagcym
(LSU) (str. 47).
Grupa parametréw 60 Komunikacja DDCS. Ten parametr
jest tylko do odczytu.
b0 | Gotowos¢ wi. 1 = Gotowos$¢ do wiaczenia
bl| Gotowosc do pracy |1 = Gotowos¢ do pracy, natadowane facze DC
b2 | Wartos$¢ zadana goto- | 1 = Zezwolenie na prace
wa
b3 | Wyt. awaryjne 1 = Btad jest aktywny
b4 | Nieuzywane Zarezerwowane
b5 | Nieuzywane Zarezerwowane
b6 | Nieuzywane Zarezerwowane
b7 | Ostrzezenie 1 = Ostrzezenie jest aktywne
b8 | Modulowanie 1 = Modut zasilajacy przeprowadza modulacje
b9 | Zdalne 1 = Zdalne sterowanie (ZEW1 lub ZEW2)
0 = Sterowanie lokalne
b10 | Sie¢ OK 1 = Napiecie sieci zasilania OK
b1l | Nieuzywane Mozliwe do wyboru w programie sterujacym zasilaniem
b12 | Nieuzywane Mozliwe do wyboru w programie sterujagcym zasilaniem
b13 | tadowanie/goto- Mozliwe do wyboru w programie sterujacym zasilaniem
wos¢ do pracy
b14 | tadowanie 1 = Obwdd tadowania aktywny
0 = Obwdd tadowania nieaktywny
b15 | Nieuzywane Mozliwe do wyboru w programie sterujacym zasilaniem
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
0000h...FFFFh 1=1/1=1

6.39 CW maszyny stanu | (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem 0000h / uint16
wewn. LSU zasilajgcym za pomoca parametru 95.20)

Wyswietla stowo sterowania wystane do modutu zasilaja-
cego z maszyny stanu INU-LSU (modut inwertera/modut
zasilajacy).
Ten parametr jest tylko do odczytu.
bO | Wt./Wyt. 1 = Rozpoczynanie tadowania
0 = Otwieranie gtéwnego stycznika (wytaczanie)
bl WYL 2 0 = Zatrzymanie awaryjne (Off2)
b2 WYL 3 0 = Zatrzymanie awaryjne (Off3)
b3 | START 1 = Rozpoczynanie modulacji
0 = Zatrzymywanie modulacji
b4 | Nieuzywane Zarezerwowane
b5 | Nieuzywane Zarezerwowane
b6 | Nieuzywane Zarezerwowane
b7 | RESET 0->1 = Resetowanie aktywnego btedu. Po zresetowaniu
wymagane jest nowe polecenie startu.
b8 | Nieuzywane Zarezerwowane
b9 | Nieuzywane Zarezerwowane
b10 | Nieuzywane Zarezerwowane
b1l Nieuzywane Zarezerwowane
b12 | BIT UZYTKOWNIKA O | Patrz parametr 6.40 Wybér bitu uzytkownika 0 LSU CW.
b13| BIT UZYTKOWNIKA 1 | Patrz parametr 6.41 Wybdr bitu uzytkownika 1 LSU CW.
b14 | BIT UZYTKOWNIKA 2 | Patrz parametr 6.42 Wybér bitu uzytkownika 2 LSU CW.
b15 | BIT UZYTKOWNIKA 3 | Patrz parametr 6.43 Wybdr bitu uzytkownika 3 LSU CW.
0000h...FFFFh 1=1/1=1

6.40 Wybdr bitu uzytkowni- | (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem Bit 0 uzytkownika

ka O LSUCW zasilajgcym za pomocg parametru 95.20) MCW / uint32
Wybiera zrédto binarne, ktérego stan jest przesytany jako
bit 12 parametru 6.39 CW maszyny stanu wewn. LSU do
modutu zasilajacego.
FALSZ [0] o]
PRAWDA 1 1
Bit O uzytkownika Bit 12 parametru 6.1 Gtéwne stowo sterowania (str. 167). 2
MCwW
Bit 1 uzytkownika Bit 13 parametru 6.1 Gtéwne stowo sterowania (str. 167). |3
MCw
Bit 2 uzytkownika Bit 14 parametru 6.1 Gtdwne stowo sterowania (str. 167). |4
MCw
Bit 3 uzytkownika Bit 15 parametru 6.1 Gtdwne stowo sterowania (str. 167). 5

MCw
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Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skroty (str. 140). -

6.41 Wybdr bitu uzytkowni- | (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem Bit 1 uzytkownika
ka1lLSUCW zasilajgcym za pomoca parametru 95.20) MCW / uint32

Wybiera zrdédto binarne, ktérego stan jest przesytany jako
bit 13 parametru 6.39 CW maszyny stanu wewn. LSU do
modutu zasilajacego.
FALSZ 0 (o]
PRAWDA 1 1
Bit O uzytkownika Bit 12 parametru 6.1 Gtéwne stowo sterowania (str. 167). |2
MCw
Bit 1 uzytkownika Bit 13 parametru 6.1 Gtéwne stowo sterowania (str. 167). |3
MCw
Bit 2 uzytkownika Bit 14 parametru 6.1 Gtdwne stowo sterowania (str. 167). |4
MCw
Bit 3 uzytkownika Bit 15 parametru 6.1 Gtéwne stowo sterowania (str. 167). |5
MCw
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skroty (str. 140). -
6.42 Wybdr bitu uzytkowni- | (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem Bit 2 uzytkownika
ka2LSUCw zasilajgcym za pomoca parametru 95.20) MCW / uint32
Wybiera zrédto binarne, ktérego stan jest przesytany jako
bit 14 parametru 6.39 CW maszyny stanu wewn. LSU do
modutu zasilajacego.
FALSZ 0] [0]
PRAWDA 1 1
Bit 0 uzytkownika Bit 12 parametru 6.1 Gtéwne stowo sterowania (str. 167). 2
MCwW
Bit 1 uzytkownika Bit 13 parametru 6.1 Gtéwne stowo sterowania (str. 167). 3
MCw
Bit 2 uzytkownika Bit 14 parametru 6.1 Gtéwne stowo sterowania (str. 167). |4
MCw
Bit 3 uzytkownika Bit 15 parametru 6.1 Gtéwne stowo sterowania (str. 167). |5
MCw
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skroty (str. 140). -
6.43 Wybor bitu uzytkowni- | (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem Bit 3 uzytkownika
ka3 LSUCwW zasilajgcym za pomoca parametru 95.20) MCW / uint32
Wybiera zrédto binarne, ktérego stan jest przesytany jako
bit 15 parametru 6.39 CW maszyny stanu wewn. LSU do
modutu zasilajacego.
FALSZ 0 (0]
PRAWDA 1 1
Bit 0 uzytkownika Bit 12 parametru 6.1 Gtéwne stowo sterowania (str. 167). 2
MCw
Bit 1 uzytkownika Bit 13 parametru 6.1 Gtéwne stowo sterowania (str. 167). 3
MCwW
Bit 2 uzytkownika Bit 14 parametru 6.1 Gtdwne stowo sterowania (str. 167). |4

MCw
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Bit 3 uzytkownika Bit 15 parametru 6.1 Gtéwne stowo sterowania (str. 167). |5
MCw
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skréty (str. 140). -

6.45 Wybdr bitu uzytk. 0 | Wybiera zrédto binarne, ktérego stan jest przesytany jako | Bit O uzytkownika
CW podrz. bit 12 stowa sterowania przemiennika podrzednego do MCW / uint32

przemiennikdw podrzednych. (Bity O...11 stowa sterowania
przemiennika podrzednego pochodza z parametru 6.1
Gtéwne stowo sterowania).
Patrz tez sekcja Funkcjonalnoé¢ przemiennikéw czestotli-
wosci w uktadzie Nadrzedny/Podrzedny.
FALSZ (0] 0
PRAWDA 1 1
Bit 0 uzytkownika Bit 12 parametru 6.1 Gtéwne stowo sterowania (str. 167). |2
MCw
Bit 1 uzytkownika Bit 13 parametru 6.1 Gtéwne stowo sterowania (str. 167). 3
MCwW
Bit 2 uzytkownika Bit 14 parametru 6.1 Gtdwne stowo sterowania (str. 167). |4
MCw
Bit 3 uzytkownika Bit 15 parametru 6.1 Gtdwne stowo sterowania (str. 167). 5
MCw
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skréty (str. 140). -

6.46 Wybdr bitu uzytk.1 | Wybiera Zzrédto binarne, ktérego stan jest przesytany jako | Bit 1 uzytkownika

CW podrz. bit 13 stowa sterowania przemiennika podrzednego do MCW / uint32
przemiennikdw podrzednych. (Bity O...11 stowa sterowania
przemiennika podrzednego pochodza z parametru 6.1
Gtéwne stowo sterowania).

FALSZ [0] 0

PRAWDA 1 1

Bit O uzytkownika Bit 12 parametru 6.1 Gtéwne stowo sterowania (str. 167). 2

MCw

Bit 1 uzytkownika Bit 13 parametru 6.1 Gtéwne stowo sterowania (str. 167). 3

MCw

Bit 2 uzytkownika Bit 14 parametru 6.1 Gtéwne stowo sterowania (str. 167). |4

MCw

Bit 3 uzytkownika Bit 15 parametru 6.1 Gtéwne stowo sterowania (str. 167). |5

MCwW

Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skréty (str. 140). -

6.47 Wybdr bitu uzytk. 2 | Wybiera zrédto binarne, ktérego stan jest przesytany jako | Bit 2 uzytkownika

CW podrz. bit 14 stowa sterowania przemiennika podrzednego do MCW / uint32
przemiennikdw podrzednych. (Bity O...11 stowa sterowania
przemiennika podrzednego pochodza z parametru 6.1
Gtéwne stowo sterowania).

FALSZ (0] 0

PRAWDA 1 1

Bit 0 uzytkownika Bit 12 parametru 6.1 Gtéwne stowo sterowania (str. 167). |2

MCw




178 Parametry

Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
Bit 1 uzytkownika Bit 13 parametru 6.1 Gtéwne stowo sterowania (str. 167). |3
MCwW
Bit 2 uzytkownika Bit 14 parametru 6.1 Gtdwne stowo sterowania (str. 167). |4
MCw
Bit 3 uzytkownika Bit 15 parametru 6.1 Gtéwne stowo sterowania (str. 167). 5
MCWwW
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skroty (str. 140). -
6.48 Wybdr bitu uzytk. 3 | Wybiera zrédto binarne, ktérego stan jest przesytany jako | Bit 3 uzytkownika
CW podrz. bit 15 stowa sterowania przemiennika podrzednego do MCW / uint32
przemiennikdw podrzednych. (Bity O...11 stowa sterowania
przemiennika podrzednego pochodza z parametru 6.1
Gtéwne stowo sterowania).
FALSZ o] 0
PRAWDA 1 1
Bit O uzytkownika Bit 12 parametru 6.1 Gtéwne stowo sterowania (str. 167). |2
MCw
Bit 1 uzytkownika Bit 13 parametru 6.1 Gtéwne stowo sterowania (str. 167). 3
MCWwW
Bit 2 uzytkownika Bit 14 parametru 6.1 Gtdwne stowo sterowania (str. 167). |4
MCw
Bit 3 uzytkownika Bit 15 parametru 6.1 Gtéwne stowo sterowania (str. 167). |5
MCwW
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skroty (str. 140). -
6.50 Stowo stanu uzytkow- | Stowo stanu zdefiniowane przez uzytkownika. To stowo -/ uintl6

nika 1

przedstawia stan zrédet binarnych wybranych przy uzyciu
parametréw 6.60...6.75.

Ten parametr jest tylko do odczytu.

b0

Bit stanu uzytkowni-
ka0

Stan zrédfa wybranego przy uzyciu parametru 6.60.

b1

Bit stanu uzytkowni-
ka1

Stan Zrédta wybranego przy uzyciu parametru 6.61.

b2

Bit stanu uzytkowni-
ka2

Stan zrédta wybranego przy uzyciu parametru 6.62.

b3

Bit stanu uzytkowni-
ka3

Stan Zrédta wybranego przy uzyciu parametru 6.63.

b4

Bit stanu uzytkowni-
ka 4

Stan zrédfa wybranego przy uzyciu parametru 6.64.

b5

Bit stanu uzytkowni-
ka5

Stan Zrédta wybranego przy uzyciu parametru 6.65.

b6

Bit stanu uzytkowni-
ka 6

Stan Zrédta wybranego przy uzyciu parametru 6.66.

b7

Bit stanu uzytkowni-
ka7

Stan Zrédta wybranego przy uzyciu parametru 6.67.

b8

Bit stanu uzytkowni-
ka8

Stan zrédfa wybranego przy uzyciu parametru 6.68.

b9

Bit stanu uzytkowni-
ka9

Stan Zrédta wybranego przy uzyciu parametru 6.69.
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b10 | Bit stanu uzytkowni- | Stan Zrédta wybranego przy uzyciu parametru 6.70.
ka 10
bill | Bit stanu uzytkowni- | Stan Zzrédta wybranego przy uzyciu parametru 6.71.
ka 11
b12 | Bit stanu uzytkowni- | Stan Zrédta wybranego przy uzyciu parametru 6.72.
ka 12
b13| Bit stanu uzytkowni- | Stan zrédfa wybranego przy uzyciu parametru 6.73.
ka13
bl4 | Bit stanu uzytkowni- | Stan zrédta wybranego przy uzyciu parametru 6.74.
ka 14
b15 | Bit stanu uzytkowni- | Stan Zzrédta wybranego przy uzyciu parametru 6.75.
ka 15
0000h...FFFFh 1=1/1=1
6.60 Wyb. bitu O st. stanu | Wybiera zrédto binarne, ktérego stan jest pokazywanyjako |FALSZ / uint32
uzytk. 1 bit 0 z parametru 6.50 Stowo stanu uzytkownika 1.
FALSZ (0] 0
PRAWDA 1 1
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skréty (str. 140). -
6.61 Wyb. bitu 1 st. stanu | Wybiera Zzrédto binarne, ktérego stan jest pokazywanyjako |Poza oknem / uint32
uzytk. 1 bit 1 z parametru 6.50 Stowo stanu uzytkownika 1.
Fatsz 0 0
Prawda 1 1
Poza oknem Bit 3 parametru 6.19 Stowo stanu ster. predkoscia (str. 171). |2
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skréty (str. 140). -
6.62 Wyb. bitu 2 st. stanu | Wybiera zrédto binarne, ktérego stan jest pokazywany jako | Btad zatrz. awaryjnego
uzytk. 1 bit 2 z parametru 6.50 Stowo stanu uzytkownika 1. / uint32
Fatsz 0 0
Prawda 1 1
Btad zatrz. awaryjne- | Bit 8 parametru 6.17 Stowo stanu 2 (str. 169). 2
go
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skréty (str. 140). -
6.63 Wyb. bitu 3 st. stanu | Wybiera Zzrédto binarne, ktérego stan jest pokazywanyjako |Namagnesowany /
uzytk. 1 bit 3 z parametru 6.50 Stowo stanu uzytkownika 1. uint32
Fatsz 0 0
Prawda 1 1
Namagnesowany Bit 1 parametru 6.17 Stowo stanu 2 (str. 169). 2
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skréty (str. 140). -
6.64 Wyb. bitu 4 st. stanu | Wybiera Zzrédto binarne, ktérego stan jest pokazywany jako | Bieg wytaczony /
uzytk. 1 bit 4 z parametru 6.50 Stowo stanu uzytkownika 1. uint32
Fatsz 0 0
Prawda 1 1
Bieg wytaczony Bit 5 parametru 6.18 Stowo stanu przerw. startu. 2

Inny [bit]

Patrz Wyrazenia i skréty (str. 140).
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybér FbEq 16b / 32b
6.65 Wyb. bitu 5 st. stanu | Wybiera zrédto binarne, ktérego stan jest pokazywanyjako |FALSZ / uint32
uzytk. 1 bit 5 z parametru 6.50 Stowo stanu uzytkownika 1.
FALSZ 0 (0]
PRAWDA 1 1
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skréty (str. 140). -
6.66 Wyb. bitu 6 st. stanu | Wybiera zrédto binarne, ktérego stan jest pokazywanyjako |FALSZ / uint32
uzytk. 1 bit 6 z parametru 6.50 Stowo stanu uzytkownika 1.
FALSZ 0 (0]
PRAWDA 1 1
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skroty (str. 140). -
6.67 Wyb. bitu 7 st. stanu | Wybiera zrédto binarne, ktérego stan jest pokazywany jako |Bieg ident. zakoricz. /
uzytk. 1 bit 7 z parametru 6.50 Stowo stanu uzytkownika 1. uint32
Fatsz o] 0
Prawda 1 1
Bieg ident. zakoricz. | Bit O parametru 6.17 Stowo stanu 2 (str. 169). 2
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skroty (str. 140). -
6.68 Wyb. bitu 8 st. stanu | Wybiera Zzrédto binarne, ktérego stan jest pokazywany jako | Przerwanie startu /
uzytk. 1 bit 8 z parametru 6.50 Stowo stanu uzytkownika 1. uint32
Fatsz (o] 0
Prawda 1. 1
Przerwanie startu Bit 7 parametru 6.18 Stowo stanu przerw. startu (str. 170). |2
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skroty (str. 140). -
6.69 Wyb. bitu 9 st. stanu | Wybiera zrédto binarne, ktérego stan jest pokazywany jako |Limitowanie / uint32
uzytk. 1 bit 9 z parametru 6.50 Stowo stanu uzytkownika 1.
Fatsz 0 0
Prawda 1 1
Limitowanie Bit 7 parametru 6.16 Stowo stanu 1 (str. 168). 2
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skréty (str. 140). -
6.70 Wyb. bitu 10 st. stanu | Wybiera Zzrédto binarne, ktérego stan jest pokazywany jako | Sterowanie momen-
uzytk. 1 bit 10 z parametru 6.50 Stowo stanu uzytkownika 1. tem / uint32
Fatsz 0 0
Prawda 1 1
Sterowanie momen- | Bit 2 parametru 6.17 Stowo stanu 2 (str. 169). 2
tem
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skroty (str. 140). -
6.71 Wyb. bitu 11 st. stanu | Wybiera zrédto binarne, ktérego stan jest pokazywany jako | Predkosc zerowa /

uzytk. 1

bit 11 z parametru 6.50 Stowo stanu uzytkownika 1.

uint32

Fatsz 0 0
Prawda 1 1
Predkos$c¢ zerowa Bit O parametru 6.19 Stowo stanu ster. predkoscia (str. 171). |2

Inny [bit]

Patrz Wyrazenia i skroty (str. 140).
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6.72 Wyb. bitu 12 st. stanu | Wybiera Zzrédto binarne, ktérego stan jest pokazywanyjako |Wewn.sp.zwr.od
uzytk. 1 bit 12 z parametru 6.50 Stowo stanu uzytkownika 1. predk. / uint32
Fatsz 0 0
Prawda 1 1
Wewn.sp.zwr.od Bit 4 parametru 6.19 Stowo stanu ster. predkoscig (str.171). |2
predk.
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skréty (str. 140). -
6.73 Wyb. bitu 13 st. stanu | Wybiera zrédto binarne, ktérego stan jest pokazywanyjako |FALSZ / uint32
uzytk. 1 bit 13 z parametru 6.50 Stowo stanu uzytkownika 1.
FALSZ (0] 0
PRAWDA 1 1
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skréty (str. 140). -
6.74 Wyb. bitu 14 st. stanu | Wybiera zrédto binarne, ktérego stan jest pokazywanyjako |FALSZ / uint32
uzytk. 1 bit 14 z parametru 6.50 Stowo stanu uzytkownika 1.
FALSZ (0] 0
PRAWDA 1 1
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skréty (str. 140). -
6.75 Wyb. bitu 15 st. stanu | Wybiera zrédto binarne, ktérego stan jest pokazywanyjako |FALSZ / uint32
uzytk. 1 bit 15 z parametru 6.50 Stowo stanu uzytkownika 1.
FALSZ (0] 0
PRAWDA 1 1
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skréty (str. 140). -
6.100 Stowo sterowania uz. | Stowo sterowania uz. 1 0000h / uint16
1

b0

Wyb. bitu O st. ster.
uzytk. 1

Bit zdefiniowany przez uzytkownika.

bl

Wyb. bitu 1 st. ster.
uzytk. 1

Bit zdefiniowany przez uzytkownika.

b2

Wyb. bitu 2 st. ster.
uzytk. 1

Bit zdefiniowany przez uzytkownika.

b3

Wyb. bitu 3 st. ster.
uzytk. 1

Bit zdefiniowany przez uzytkownika.

b4

Wyb. bitu 4 st. ster.
uzytk. 1

Bit zdefiniowany przez uzytkownika.

b5

Wyb. bitu 5 st. ster.
uzytk. 1

Bit zdefiniowany przez uzytkownika.

b6

Wyb. bitu 6 st. ster.
uzytk. 1

Bit zdefiniowany przez uzytkownika.

b7

Wyb. bitu 7 st. ster.
uzytk. 1

Bit zdefiniowany przez uzytkownika.

b8

Wyb. bitu 8 st. ster.
uzytk. 1

Bit zdefiniowany przez uzytkownika.

b9

Wyb. bitu 9 st. ster.
uzytk. 1

Bit zdefiniowany przez uzytkownika.
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b10 | Wyb. bitu 10 st. ster. | Bit zdefiniowany przez uzytkownika.
uzytk. 1
b1l | Wyb. bitu 11 st. ster. |Bit zdefiniowany przez uzytkownika.
uzytk. 1
b12 | Wyb. bitu 12 st. ster. | Bit zdefiniowany przez uzytkownika.
uzytk. 1
b13 | Wyb. bitu 13 st. ster. | Bit zdefiniowany przez uzytkownika.
uzytk. 1
b14 | Wyb. bitu 14 st. ster. |Bit zdefiniowany przez uzytkownika.
uzytk. 1
b15 | Wyb. bitu 15 st. ster. |Bit zdefiniowany przez uzytkownika.
uzytk. 1
0000h...FFFFh 1=1/1=1
6.101 Stowo sterowania uz. | Stowo sterowania uz. 2 0000h / uint16
2
b0 | Wyb. bitu O st. ster. | Bit zdefiniowany przez uzytkownika.
uzytk. 2
bl|Wyb. bitu 1 st. ster. |Bit zdefiniowany przez uzytkownika.
uzytk. 2
b2 | Wyb. bitu 2 st. ster. | Bit zdefiniowany przez uzytkownika.
uzytk. 2
b3 | Wyb. bitu 3 st. ster. | Bit zdefiniowany przez uzytkownika.
uzytk. 2
b4 | Wyb. bitu 4 st. ster. | Bit zdefiniowany przez uzytkownika.
uzytk. 2
b5 | Wyb. bitu 5 st. ster. | Bit zdefiniowany przez uzytkownika.
uzytk. 2
b6 | Wyb. bitu 6 st. ster. | Bit zdefiniowany przez uzytkownika.
uzytk. 2
b7 | Wyb. bitu 7 st. ster. | Bit zdefiniowany przez uzytkownika.
uzytk. 2
b8  Wyb. bitu 8 st. ster. | Bit zdefiniowany przez uzytkownika.
uzytk. 2
b9 | Wyb. bitu 9 st. ster. | Bit zdefiniowany przez uzytkownika.
uzytk. 2
b10 | Wyb. bitu 10 st. ster. | Bit zdefiniowany przez uzytkownika.

uzytk. 2

bil

Wyb. bitu 11 st. ster.
uzytk. 2

Bit zdefiniowany przez uzytkownika.

b12

Wyb. bitu 12 st. ster.
uzytk. 2

Bit zdefiniowany przez uzytkownika.

b13

Wyb. bitu 13 st. ster.
uzytk. 2

Bit zdefiniowany przez uzytkownika.

b14

Wyb. bitu 14 st. ster.
uzytk. 2

Bit zdefiniowany przez uzytkownika.

b15

Wyb. bitu 15 st. ster.
uzytk. 2

Bit zdefiniowany przez uzytkownika.
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0000h...FFFFh 1=1/1=1

6.116 St. stanu 1 przem. cz. | (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem -/ uintl6
LSuU zasilajgcym IGBT za pomoca parametru 95.20)

Stowo stanu przemiennika czestotliwosci 1 odebrane z
modutu zasilajacego.
Patrz tez sekcja Sterowanie modutem zasilajgcym
(LSU) (str. 47).
Grupa parametréw 60 Komunikacja DDCS. Ten parametr
jest tylko do odczytu.
b0 | Wiaczone 1 = Obecne s3 sygnaty zezwolenia na bieg i zezwolenia na
start
bl Przerwane 1= Przerwanie startu
b2 | Operacja dozwolona |1 = Przemiennik czestotliwosci jest gotowy do pracy
b3 | Gotowosc¢ do startu |1 = Przemiennik czestotliwosci jest gotowy do odebrania
polecenia startu
b4 | Praca 1= Przemiennik czgstotliwosci jest gotowy do dazenia do
wartosci zadanej
b5 | Uruchomione 1 = Przemiennik czestotliwosci zostat uruchomiony
b6 | Modulowanie 1 = Przemiennik czestotliwosci przeprowadza modulacje
(stan wyjSciowy jest sterowany)
b7 | Limitowanie 1= Dowolny limit operacyjny jest aktywny
b8 | Sterowanie lokalne |1 = Przemiennik czestotliwosci jest w trybie sterowania
lokalnego
b9 | Sterowanie sieciowe |1 = Przemiennik czgstotliwosci jest w trybie sterowania
sieciowego
b10 | Zewl aktywne 1 = Miejsce sterowania Zewl jest aktywne
bll Zew?2 aktywne 1 = Miejsce sterowania Zew?2 jest aktywne
b12 | Przekaznik tadowania | 1 = Stycznik fadowania jest zasilany. Aktualny stan zalezy
od topologii sprzetu (NO lub NC).
b13 | Przekaznik MCB 1=Przekaznik gtéwnego stycznika/wytacznika jest zamknie-
ty

b14...15 | Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1

6.118 St.stanu przerw. star- | (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem -/ uintl6

tu LSU

zasilajacym IGBT za pomoca parametru 95.20)

To stowo okresla Zzrédto warunku przerwania, ktéry unie-
mozliwia uruchomienie modutu zasilajacego.

Patrz tez sekcja Sterowanie modutem zasilajgcym
(LSU) (str. 47).

Grupa parametréw 60 Komunikacja DDCS. Ten parametr
jest tylko do odczytu.

b0

Brak gotow. do pracy

b1

Zmiana lokaliz. ster

b2

Przerwanie SSW
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Wybér

Opis

Def / Typ
FbEq 16b / 32b

b3

Resetowanie btedu

b4

Utrata wtacz. startu

b5

Utrata zezwol. na
bieg

b6...8

Reserved

b9

Przecigzenie fadowa-
nia

b10...11

Reserved

bi12

Wytgczanie awaryjne
2

b13

Wytaczenie awaryjne
3

b14

Przerwanie aut. reset

b15

Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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7 Informacje systemo- | Informacje o sprzecie, oprogramowaniu sprzetowym i
we programie aplikacyjnym przemiennika czestotliwosci.
Wszystkie parametry w tej grupie sg przeznaczone tylko
do odczytu.
7.3 ID typu przemiennika | Typ przemiennika czestotliwosci/inwertera. - / uint16
7.4 Nazwa oprogramowa- | Identyfikacja oprogramowania. -/ uint32
ma Format jest nastepujacy: AINFX, gdzie X oznacza typ jed-
nostki sterujacej
(2 lub B = BCU-x2, 6 lub C = ZCU-12/14).
7.5 Wersja oprogramowa- | Numer wersji oprogramowania. -/ uint32
ma Format jest nastepujacy: A.BB.C.D, gdzie A = wersja gtéwna,
B = wersja pomocnicza, C = aktualizacja (tj. kod wariantu
oprogramowania sprzetowego), D = 0.
7.6 Nazwa pak. fadowa- | Nazwa pakietu tadujacego oprogramowanie. -/ uint32
ma Format jest nastepujacy: AINLX, gdzie X oznacza typ jed-
nostki sterujacej (2 lub B = BCU-x2, 6 lub C = ZCU-12/14)
7.7 Wersja pak. fadowa- | Numer wersji pakietu tadujacego oprogramowanie. Patrz |-/ uint32
nia parametr 7.5.
7.8 Wersja prog. tadowa- | Numer wersji programu tadujacego oprogramowanie. -/ uint32
nia
711 Wykorzystanie CPU | Obcigzenie mikroprocesora w procentach. -/ uint32
0...100 procent Obciazenie mikroprocesora. l1=1procent/1=1
procent
7.13 Nr wersji ukt. log. PU | Numer wersji uktadu logicznego jednostki mocy. - / uintl6
Wartosé¢ FFFF oznacza, ze numery wersji podtaczonych
réwnolegle jednostek mocy réznig sie. Zobacz informacje
o przemienniku na panelu sterowania.
7.14 Nazwa wersji uktadu | Nazwa wersji uktadu logicznego FPGA jednostki sterujacej. |-/ uint32
logicznego FPGA
7.15 Numer wersji uktadu | Numer wersji uktadu logicznego FPGA jednostki sterujacej. |-/ uintl6
logicznego FPGA
7.21 Stan $rodowiska apli- | (Widoczne tylko z opcja +N8010 [mozliwosé programowa- |- / uintl6
kacji 1 nia aplikacyjnego])
Pokazuje, ktére zadania programu aplikacyjnego dziataja.
Patrz Drive (IEC 61131-3) application programming manual
(3AUA0000127808 [j. ang.]).
b0 | Zadanie wstepne 1= Zadanie wstepne jest uruchomione.
bl Zadanie aplikacji 1 1 = Zadanie 1 jest uruchomione.
b2 | Zadanie aplikacji2 |1 = Zadanie 2 jest uruchomione.
b3 Zadanie aplikacji3 |1 = Zadanie 3 jest uruchomione.
b4...14  Reserved
b15 | Monitoring zadania |1 = Monitoring zadania wiaczony.

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
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7.22 Stan Srodowiska apli- | (Widoczne tylko z opcja +N8010 [mozliwosé programowa- |- / uint16
kacji 2 nia aplikacyjnego])
Pokazuje informacje o stanie otwierania w programie
aplikacyjnym.
Patrz Drive (IEC 61131-3) application programming manual
(3AUA0000127808 [j. ang.]).
b0 | Otwieranie 1 Stan otwierania 1 w programie aplikacyjnym.
bl Otwieranie 2 Stan otwierania 2 w programie aplikacyjnym.
b2 | Otwieranie 3 Stan otwierania 3 w programie aplikacyjnym.
b3 | Otwieranie 4 Stan otwierania 4 w programie aplikacyjnym.
b4 | Otwieranie 5 Stan otwierania 5 w programie aplikacyjnym.
b5 | Otwieranie 6 Stan otwierania 6 w programie aplikacyjnym.
b6 | Otwieranie 7 Stan otwierania 7 w programie aplikacyjnym.
b7 | Otwieranie 8 Stan otwierania 8 w programie aplikacyjnym.
b8 | Otwieranie 9 Stan otwierania 9 w programie aplikacyjnym.
b9 | Otwieranie 10 Stan otwierania 10 w programie aplikacyjnym.
b10 | Otwieranie 11 Stan otwierania 11 w programie aplikacyjnym.
b1l | Otwieranie 12 Stan otwierania 12 w programie aplikacyjnym.
b12 | Otwieranie 13 Stan otwierania 13 w programie aplikacyjnym.
b13 | Otwieranie 14 Stan otwierania 14 w programie aplikacyjnym.
b14 | Otwieranie 15 Stan otwierania 15 w programie aplikacyjnym.
b15 | Otwieranie 16 Stan otwierania 16 w programie aplikacyjnym.
0000h...FFFFh 1=1/1=1
7.23 Nazwa aplikacji (Widoczne tylko z opcja +N8010 [mozliwos¢ programowa- | - / uint32
nia aplikacyjnego])
Pierwsze piec liter ASCII nazwy nadanej programowi apli-
kacyjnemu w narzedziu programistycznym. Petna nazwa
jest widoczna w obszarze Informacje systemowe na panelu
sterowania lub w programie komputerowym Drive Compo-
ser.
_N/A_ = Brak.
7.24 Wersja aplikacji (Widoczne tylko z opcja +N8010 [mozliwosc programowa- |-/ uint32
nia aplikacyjnego])
Numer wersji programu aplikacyjnego nadanej programowi
aplikacyjnemu w narzedziu programistycznym. Widoczny
réwniez w obszarze Informacje systemowe na panelu ste-
rowania lub w programie komputerowym Drive Composer.
7.25 Nazwa pakietu dost. | Pierwsze piec liter ASCIl nazwy nadanej pakietowi dosto- |-/ uint32

sowania. Petna nazwa jest widoczna w obszarze Informacje
systemowe na panelu sterowania lub w programie kompu-
terowym Drive Composer.

_N/A_=Brak.
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
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7.26 Wersja pakietu dost. | Nr wersji pakietu dostosowania. Widoczny réwniez w ob- |-/ uint32
szarze Informacje systemowe na panelu sterowania lub w
programie komputerowym Drive Composer.
7.30 Stan progr. adaptacyj- | Wyswietla stan programu adaptacyjnego. 0000h / uint16
nego Patrz sekcja Programowanie adaptacyjne (str. 32).
b0 | Zainicjowany 1= Program adaptacyjny zostat zainicjowany
bl Edytowany 1= Program adaptacyjny jest edytowany
b2 | Edycja zakoriczona |1 = Edycja programu adaptacyjnego zostata zakoriczona
b3 | Pracuje 1= Program adaptacyjny jest uruchomiony
b4...13 | Reserved
b14 | Zmiana stanu Zarezerwowane
b15 | Btad 1 = Btad programu adaptacyjnego
0000h...FFFFh 1=1/1=1
7.40 Szczyt uzycia CPU dla | (Widoczne tylko z opcja +N8010 [mozliwosé programowa- |- / real32
aplikacji IEC nia aplikacyjnego])
Wyswietla szczytowe obcigzenie mikroprocesora spowo-
dowane programem aplikacyjnym. Ten parametr mozna
uzy¢, np. do sprawdzenia wptywu okreslonej funkcji progra-
mu aplikacyjnego na obcigzenie procesora.
Wartos¢ jest wyrazona jako procent wewnetrznego limitu.
Mozna go zresetowad w panelu sterowania, przytrzymujac
nacisniety przycisk Reset przez ponad 3 sekundy.
0.0...100.0 procent | Szczytowe obcigzenie procesora spowodowane progra- 10 =1 procent /10 =1
mem aplikacyjnym. procent
7.41 Sr. obcigzenie CPU | (Widoczne tylko z opcja +N8010 [mozliwosc programowa- | - / real32
dla aplikacji IEC nia aplikacyjnego])
Wyswietla $rednie obcigzenie mikroprocesora spowodo-
wane programem aplikacyjnym. Wartos¢ jest wyrazona
jako procent wewnetrznego limitu.
0.0...100.0 procent | Srednie obcigzenie procesora spowodowane programem |10 =1 procent /10 =1
aplikacyjnym. procent
7.51 Modut opcji w gniez- | Wyswietla typ modutu wykrytego w gniezdzie 1 jednostki |-/ uintl6
dziel sterujacej przemiennika czestotliwosci.
7.52 Modut opcji w gniez- | Wyswietla typ modutu wykrytego w gniezdzie 2 jednostki |- / uintl16
dzie 2 sterujacej przemiennika czestotliwosci.
7.53 Modut opcji w gniez- | Wyswietla typ modutu wykrytego w gniezdzie 3 jednostki |- / uint16
dzie 3 sterujacej przemiennika czestotliwosci.
7.54 Wersja ukfadu logicz- | Wyswietla wersje uktadu logicznego FPGA modutu wykry- | 0 / uint16
nego modutu w tego w gniezdzie 1 jednostki sterujacej przemiennika cze-
gniezdzie 1 stotliwosci.
Wersja uktadu logicznego jest wykrywana dla modutéw
opcjonalnych DDCS, na przyktad modutéw enkodera FEN
(FEN-01, FEN-11, FEN-21, FEN-31) i modutéw we/wy (FIO-
11, FDIO-01, FAIO-01).
0000...FFFFh Wersja uktadu logicznego modutu wykrytego w gniezdziel. | 1=1
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7.55 Wersja oprogramowa- | Wyswietla wersje oprogramowania modutu wykrytegow |- / uint16
nia modutu w gniez- | gniezdzie 1jednostki sterujacej przemiennika czestotliwo-
dziel Sci.
7.56 Wersja uktadu logicz- | Wyswietla wersje uktadu logicznego FPGA modutu wykry- | 0 / uint16
nego modutu w tego w gniezdzie 2 jednostki sterujacej przemiennika cze-
gniezdzie 2 stotliwosci.
Wersja uktadu logicznego jest wykrywana dla modutéw
opcjonalnych DDCS, na przyktad modutéw enkodera FEN
(FEN-01, FEN-11, FEN-21, FEN-31) i modutéw we/wy (FIO-
11, FDIO-01, FAIO-01).
0000...FFFFh Wersja uktadu logicznego modutu wykrytego w gniezdzie2. |1 =1
7.57 Wersja oprogramowa- | Wyswietla wersje oprogramowania modutu wykrytegow |- / uint16
nia modutu w gniez- | gniezdzie 2 jednostki sterujgcej przemiennika czestotliwo-
dzie2 Sci.
7.58 Wersja uktadu logicz- | Wyswietla wersje uktadu logicznego FPGA modutu wykry- |0 / uint16
nego modutu w tego w gniezdzie 3 jednostki sterujacej przemiennika cze-
gniezdzie 3 stotliwosci.
Wersja uktadu logicznego jest wykrywana dla modutéw
opcjonalnych DDCS, na przyktad modutéw enkodera FEN
(FEN-01, FEN-11, FEN-21, FEN-31) i modutéw we/wy (FIO-
11, FDIO-01, FAIO-01).
0000...FFFFh Wersja uktadu logicznego modutu wykrytego w gniezdzie |1=1
3.
7.59 Wersja oprogramowa- | Wyswietla wersje oprogramowania modutu wykrytegow |- / uintl6
nia modutu w gniez- | gniezdzie 3 jednostki sterujgcej przemiennika czestotliwo-
dzie 3 Sci.
7.106 Nazwa pakietu ta- (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem -/ uint32
dow. LSU zasilajacym IGBT za pomoca parametru 95.20)
Nazwa pakietu fadowania oprogramowania modutu zasila-
jacego.
7.107 Wersja pakietu tado- | (Widoczne tylko po aktywowaniu sterowania modutem -/ uint32

wania LSU

zasilajacym IGBT za pomoca parametru 95.20)

Numer wersji pakietu fadowania oprogramowania modutu
zasilajacego.
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10 Standardowe DI, RO | Konfiguracja wejs¢ cyfrowych i wyjéé przekaznikowych.
10.1 Stan DI Wyswietla stan elektryczny wejs¢ cyfrowych DIILiDI6...DIL. |-/ uintl6
Opéznienia aktywacji/dezaktywacji wejsc¢ (jesli zostaty
okreslone) sg ignorowane. Czas filtrowania mozna zdefi-
niowad przy uzyciu parametru 10.51 Czas filtra DI.
Bity 0...5 odzwierciedlajg stan wejs¢ DIL...DI6; bit 15 od-
zwierciedla stan wejscia DIIL. Przyktad:
1000000000010011b = wejscia DIIL, DI5, DI2 i DI1 sg wta-
czone, DI3, DI4 i DI6 sg wiaczone.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
10.2 Stan DI po opdznie- | Wysdwietla stan wejs¢ cyfrowych DIIL i DI6...DI1. To stowo |- / uint16
niach jest aktualizowane tylko po opdznieniach aktywacji/dezak-
tywacji (jesli zostaty okreslone). Czas filtrowania mozna
zdefiniowad przy uzyciu parametru 10.51 Czas filtra DI.
Bity 0...5 odzwierciedlajg opdzniony stan wejs¢ DI1...DI6;
bit 15 odzwierciedla opdzniony stan wejscia DIIL.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
10.3 Wybdr wymuszenia | Stany elektryczne wejs¢ cyfrowych mozna nadpisac, np. 0000h / uint16
DI na potrzeby testowania. Bit w parametrze 10.4 Wymuszone
stany Dl jest obecny dla kazdego wejscia cyfrowego, a jego
wartosé jest stosowana zawsze, gdy odpowiadajacy bit w
tym parametrze ma wartosc¢ 1.
b0 | DI1 1=Wymuszenie dla wejscia DI1 wartosci bitu O parametru
10.4 Wymuszone stany DI.
b1l|DI2 1 =Wymuszenie dla wejscia DI2 wartosci bitu 1 parametru
10.4 Wymuszone stany DI.
b2 |DI3 1=Wymuszenie dla wejscia DI3 wartosci bitu 2 parametru
10.4 Wymuszone stany DI.
b3 DI4 1= Wymuszenie dla wejscia D14 wartosci bitu 3 parametru
10.4 Wymuszone stany DI.
b4 |DI5 1=Wymuszenie dla wejscia DI5 wartosci bitu 4 parametru
10.4 Wymuszone stany DI.
b5|DI6 1=Wymuszenie dla wejscia D16 wartosci bitu 5 parametru
10.4 Wymuszone stany DI.
b6...14  Reserved
b15 | DIIL 1=Wymuszenie dla wejscia DIIL wartosci bitu 15 parametru
10.4 Wymuszone stany DI.
0000h...FFFFh 1=1/1=1
10.4 Wymuszone stany DI | Zawiera wymuszone wartosci wejs¢ cyfrowych po wybraniu | - / uint16

za pomocg par. 10.3 Wybdr wymuszenia DI.

Bit O jest wymuszang wartos$cig wejscia DI1; bit 15 jest
wymuszang wartoscia wejscia DIIL.
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10.5 Opéznienie WL. DI1 | Okresla opdznienie aktywacji wejscia cyfrowego DI1. 0.0's / uint32
*Stan [ ! T \ 1
wejscia | ! ! !
‘Opézniony ! I ) ! T 0
stan: } . } 1
wejécia DL ! ! ! 0
= pars par pur
twn tuy. . twt.,  C7aS
tw. = 10.5 Opdznienie Wk. DI1
twyt. = 10.6 Opdznienie WYL. DI1
*Stan elektryczny wejscia cyfrowego. Wskazany przez pa-
rametr 10.1 Stan DI.
**Wskazany przez parametr 10.2 Stan DI po opdznieniach.
0.0...3000.0 s Opdznienie aktywacji wyjécia DI1. 10=1s/10=1s
10.6 Opédznienie WYL. DI1 | Okresla opdznienie dezaktywacji wejscia cyfrowego DI1.  |0.0 s / uint32
Patrz parametr 10.5 Opdznienie Wk. DIL.
0.0...3000.0 s Opdznienie dezaktywacji wyjscia DIL. 10=1s/10=1s
10.7 Opodznienie WE. DI2 | Okresla opdznienie aktywacji wejsécia cyfrowego DI2. 0.0 s / uint32
*Stan [T ! T H 1
wejscia ! ! ! !
Opdzniony ! B Lo i 0
stan ; ! ; 1
wejécia DL ; ! ! 0
.t tun €S
ty;, = 10.7 Opdznienie W. DI2
twyt, = 10.8 Opdznienie WYL. DI2
*Stan elektryczny wejscia cyfrowego. Wskazany przez pa-
rametr 10.1 Stan DI.
**Wskazany przez parametr 10.2 Stan DI po opdznieniach.
0.0...3000.0 s Opdznienie aktywacji wyjscia DI2. 10=1s/10=1s
10.8 Opédznienie WYL. DI2 | Okresla opdznienie dezaktywacji wejscia cyfrowego DI2.  |0.0 s / uint32
Patrz parametr 10.7 Op6znienie Wt.. DI2.
0.0...3000.0 s Opdznienie dezaktywacji wyjscia DI2. 10=1s/10=1s
10.9 Opdznienie WE. DI3 | Okresla opdznienie aktywacji wejscia cyfrowego DI3. 0.0 s / uint32

*Stan [T ! T i 1
wejscia ! | ! !
i i | ‘ 0
\

Opdzniony ! A !
stan: j H j 1
wejscia D| : ! ! ! 0
L L L L
— — — — e
b, By, B, Byt

ty;. = 10.9 Opdznienie Wt. DI3
twyt, = 10.10 Opdznienie WYL, DI3

*Stan elektryczny wejscia cyfrowego. Wskazany przez pa-
rametr 10.1 Stan DI.

**Wskazany przez parametr 10.2 Stan DI po opdznieniach.
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0.0...3000.0 s Opdznienie aktywacji wyjscia DI3. 10=1s/10=1s

10.10 Opodznienie WYL. DI3 | Okresla opdznienie dezaktywacji wejécia cyfrowego DI3. | 0.0 s / uint32

Patrz parametr 10.9 Opdznienie Wt.. DI3.
0.0...3000.0 s Opéznienie dezaktywacji wyjscia DI3. 10=1s/10=1s
10.11 Opdznienie Wk. DI4 | Okresla opdznienie aktywacji wejscia cyfrowego DI4. 0.0's / uint32
*Stan [T ! T i 1
wejscia ! ! ! !
Opézniony ! i L T 0
stani ; ' ; 1
wejécia DL ! ! ! 0
1{_)‘ — o ~ Czas
778 Byt . Byt
twy. = 10.11 Opdznienie Wk. DI4
twyt, = 10.12 Opdznienie WYL. DI4
*Stan elektryczny wejscia cyfrowego. Wskazany przez pa-
rametr 10.1 Stan DI.
**Wskazany przez parametr 10.2 Stan DI po opdznieniach.
0.0...3000.0 s Opéznienie aktywacji wyjscia DI4. 10=1s/10=1s
10.12 Opdznienie WYL. DI4 | Okresla opdznienie dezaktywacji wejscia cyfrowego DI4. | 0.0 s / uint32
Patrz parametr 10.11 Opdznienie Wk. DI4.
0.0...3000.0 s Opdznienie dezaktywacji wyjscia DI4. 10=1s/10=1s
10.13 Opdznienie WE. DI5 | Okresla opdznienie aktywacji wejscia cyfrowego DI5. 0.0's / uint32
*Stan ! T i 1
wiaideiz | 1 | | |
Opdzniony! ! ! ! : 0
stan! '—': ! '—|: -
wejscia ! ! !
or— . 0
pay pay pay pay
tun, by, t, Byt Czas
tyy. = 10.13 Opdznienie Wk. DI5
twyt. = 10.14 Opdznienie WYL. DIS
*Stan elektryczny wejscia cyfrowego. Wskazany przez pa-
rametr 10.1 Stan DI.
**Wskazany przez parametr 10.2 Stan DI po opdznieniach.
0.0...3000.0 s Opéznienie aktywacji wyjscia DI5. 10=1s/10=1s
10.14 Opdznienie WYL. DI5 | Okresla opdznienie dezaktywacji wejscia cyfrowego DI5. | 0.0 s / uint32

Patrz parametr 10.13 Opdznienie Wt. DI5.

0.0...3000.0 s

Opédznienie dezaktywacji wyjscia DI5.

10=1s/10=1s
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Nazwa / Zakres /
Wybér

Opis

Def / Typ
FbEq 16b / 32b

10.15

Opdznienie Wt. DI6

Okresla opdznienie aktywacji wejscia cyfrowego DI6.

twy. = 10.15 Opdznienie Wt. DI6
twyt, = 10.16 Opdznienie WYL. DI6

*Stan elektryczny wejscia cyfrowego. Wskazany przez pa-
rametr 10.1 Stan DI.

**Wskazany przez parametr 10.2 Stan DI po opdznieniach.

0.0 s / uint32

0.0...3000.0s

Opdznienie aktywacji wyjécia DI6.

10=1s/10=1s

10.16

Opdznienie WYL. DI6

Okresla opdznienie dezaktywacji wejscia cyfrowego DI6.
Patrz parametr 10.15 OpdzZnienie Wk. DI6.

0.0 s / uint32

0.0...3000.0s

Opdznienie dezaktywacji wyjscia DI6.

10=1s/10=1s

10.21

Stan wyjs$¢ RO

Stan wyj$¢é przekaznikowych RO8...RO1. Przyktad:
00000001b = wyjscie RO1 jest zasilone, wyjécia RO2...RO8
nie s3 zasilone.

-/ uint16

10.24

Zrédto RO1

Wybiera sygnat przemiennika czestotliwo$ci do potaczenia
z wyjsciem przekaznikowym ROL.

Gotowos¢ do pracy;
10.01 b3 (-1) (95.20
b2); 35.105 bl (95.20
b6); 06.16 b6 (95.20
b9) / uint32

Nieaktywne Wyjscie nie ma zasilania. 0
Aktywne Wyjscie ma zasilanie. 1
Gotowosé do pracy | Bit 1 parametru 6.11 Gtéwne stowo stanu (str. 168). 2
Wiaczone Bit O parametru 6.16 Stowo stanu 1 (str. 168). 4
Uruchomiony Bit 5 parametru 6.16 Stowo stanu 1 (str. 168). 5
Namagnesowany Bit 1 parametru 6.17 Stowo stanu 2 (str. 169). 6
Bieg Bit 6 parametru 6.16 Stowo stanu 1 (str. 168). 7
Wartos$¢ zadana goto- | Bit 2 parametru 6.11 Gtéwne stowo stanu (str. 168). 8
wa

W punkcie pracy Bit 8 parametru 6.11 Gtéwne stowo stanu (str. 168). 9
Bieg do tytu Bit 2 parametru 6.19 Stowo stanu ster. predkoscia (str. 171). |10
Predkos¢ zerowa Bit O parametru 6.19 Stowo stanu ster. predkoscig (str. 171). |11
Ponad limitem Bit 10 parametru 6.17 Stowo stanu 2 (str. 169). 12
Ostrzezenie Bit 7 parametru 6.11 Gtdwne stowo stanu (str. 168). 13
Btad Bit 3 parametru 6.11 Gtéwne stowo stanu (str. 168). 14
Btad (-1) Odwrdcony bit 3 parametru 6.11 Gtéwne stowo sta- 15

nu (str. 168).
Zadanie uruchomie- | Bit 13 parametru 6.16 Stowo stanu 1 (str. 168). 16

nia
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybér FbEq 16b / 32b
Komenda otwarcia | Bit O parametru 44.1 Ster. hamowaniem: stan (str. 430). 22
hamulca
Zew?2 aktywne Bit 11 parametru 6.16 Stowo stanu 1 (str. 168). 23
Zdalne sterowanie Bit 9 parametru 6.11 Gtéwne stowo stanu (str. 168). 24
Nadzér 1 Bit O parametru 32.1 Stan nadzoru (str. 370). 33
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.1 Stan nadzoru (str. 370). 34
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.1 Stan nadzoru (str. 370). 35
Bit O stowa ster. Bit O parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (str.196). |40
RO/DIO
Bit 1 stowa ster. Bit 1 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (str.196). |41
RO/DIO
Bit 2 stowa ster. Bit 2 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (str.196). |42
RO/DIO
Bit 8 stowa ster. Bit 8 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (str.196). |43
RO/DIO
Bit 9 stowa ster. Bit 9 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (str.196). |44
RO/DIO
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skréty (str. 140). -

10.25 Opdznienie Wk. RO1 | Okresla opdznienie aktywacji wyjscia przekaznikowego 0.0's / uint32

RO1.
Stan wybranego ' T ! 1
rédha | 1 i | !
o 7 | ; 0
! T | — 1
Stan RO ! ! !
tw. = 10.25 Opdznienie Wk. RO1
twyt, = 10.26 Opdznienie WYt. RO1
0.0...3000.0 s Opéznienie aktywacji wejécia RO1. 10=1s/10=1s
10.26 | Opdznienie WYL. RO1 | Okresla opdznienie dezaktywacji wyjscia przekaznikowego |0.0 s / uint32
ROL1. Patrz parametr 10.25 Opdznienie Wk. RO1.
0.0...3000.0 s Opéznienie dezaktywacji wejscia RO1. 10=1s/10=1s
10.27 Zrédto RO2 Wybiera sygnat przemiennika czgstotliwosci do potaczenia | Praca (95.20 b3) /
z wyj$ciem przekaznikowym RO2. uint32
Nieaktywne Wyjscie nie ma zasilania. 0
Aktywne Wyjscie ma zasilanie. 1
Gotowosé do pracy | Bit 1 parametru 6.11 Gtéwne stowo stanu (str. 168). 2
Wiaczone Bit O parametru 6.16 Stowo stanu 1 (str. 168). 4
Uruchomiony Bit 5 parametru 6.16 Stowo stanu 1 (str. 168). 5
Namagnesowany Bit 1 parametru 6.17 Stowo stanu 2 (str. 169). 6
Bieg Bit 6 parametru 6.16 Stowo stanu 1 (str. 168). 7
Wartos$¢ zadana goto- | Bit 2 parametru 6.11 Gtéwne stowo stanu (str. 168). 8
wa
W punkcie pracy Bit 8 parametru 6.11 Gtdwne stowo stanu (str. 168). 9
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
Bieg do tytu Bit 2 parametru 6.19 Stowo stanu ster. predkoscig (str. 171). |10
Predkosc¢ zerowa Bit O parametru 6.19 Stowo stanu ster. predkoscia (str.171). |11
Ponad limitem Bit 10 parametru 6.17 Stowo stanu 2 (str. 169). 12
Ostrzezenie Bit 7 parametru 6.11 Gtdwne stowo stanu (str. 168). 13
Btad Bit 3 parametru 6.11 Gtéwne stowo stanu (str. 168). 14
Btad (-1) Odwrdcony bit 3 parametru 6.11 Gtéwne stowo sta- 15

nu (str. 168).
2qdanie uruchomie- | Bit 13 parametru 6.16 Stowo stanu 1 (str. 168). 16
nia
Komenda otwarcia | Bit O parametru 44.1 Ster. hamowaniem: stan (str. 430). 22
hamulca
Zew?2 aktywne Bit 11 parametru 6.16 Stowo stanu 1 (str. 168). 23
Zdalne sterowanie | Bit 9 parametru 6.11 Gtéwne stowo stanu (str. 168). 24
Nadzér 1 Bit O parametru 32.1 Stan nadzoru (str. 370). 33
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.1 Stan nadzoru (str. 370). 34
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.1 Stan nadzoru (str. 370). 35
Bit O stowa ster. Bit O parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (str.196). |40
RO/DIO
Bit 1 stowa ster. Bit 1 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (str.196). |41
RO/DIO
Bit 2 stowa ster. Bit 2 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (str.196). |42
RO/DIO
Bit 8 stowa ster. Bit 8 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (str.196). |43
RO/DIO
Bit 9 stowa ster. Bit 9 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (str.196). |44
RO/DIO
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skroty (str. 140). -
10.28 | Opodznienie WE. RO2 | Okresla opdznienie aktywacji wyjscia przekaznikowego 0.0(95.20b3)s /
RO2. uint32
Stan wybranegoy ' " ! 1
rédia| 1 i i i
o 7 | T o
! T | — 1
Stan RO | ' ' '
! .. — | o
p = par p
B, Ty, i Tyt Czas
twy. = 10.28 Opdznienie Wk, RO2
twyt. = 10.29 Opdznienie WYL. RO2
0.0...3000.0 s Opdznienie aktywacji wejscia RO2. 10=1s/10=1s
10.29 | Opdznienie WYL. RO2 | Okresla opdznienie dezaktywacji wyjécia przekaznikowego | 0.0 (95.20 b3) s /
RO2. Patrz parametr 10.28 Opdznienie Wk. RO2. uint32
0.0...3000.0 s Opdznienie dezaktywacji wejécia RO2. 10=1s/10=1s
10.30 Zrédto RO3 Wybiera sygnat przemiennika czgstotliwosci do potaczenia |Btad (-1) / uint32

z wyj$ciem przekaznikowym RO3.

Nieaktywne

Wyjscie nie ma zasilania.

0
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybér FbEq 16b / 32b
Aktywne Wyjscie ma zasilanie. 1
Gotowosé do pracy | Bit 1 parametru 6.11 Gtéwne stowo stanu (str. 168). 2
Wiaczone Bit O parametru 6.16 Stowo stanu 1 (str. 168). 4
Uruchomiony Bit 5 parametru 6.16 Stowo stanu 1 (str. 168). 5
Namagnesowany Bit 1 parametru 6.17 Stowo stanu 2 (str. 169). 6
Bieg Bit 6 parametru 6.16 Stowo stanu 1 (str. 168). 7
Wartos$¢ zadana goto- | Bit 2 parametru 6.11 Gtéwne stowo stanu (str. 168). 8
wa
W punkcie pracy Bit 8 parametru 6.11 Gtdwne stowo stanu (str. 168). 9
Bieg do tytu Bit 2 parametru 6.19 Stowo stanu ster. predkoscia (str.171). |10
Predkosc¢ zerowa Bit O parametru 6.19 Stowo stanu ster. predkoscia (str.171). |11
Ponad limitem Bit 10 parametru 6.17 Stowo stanu 2 (str. 169). 12
Ostrzezenie Bit 7 parametru 6.11 Gtéwne stowo stanu (str. 168). 13
Btad Bit 3 parametru 6.11 Gtéwne stowo stanu (str. 168). 14
Btad (-1) Odwrécony bit 3 parametru 6.11 Gtéwne stowo sta- 15

nu (str. 168).

Zadanie uruchomie- | Bit 13 parametru 6.16 Stowo stanu 1 (str. 168). 16
nia

Komenda otwarcia |Bit O parametru 44.1 Ster. hamowaniem: stan (str. 430). 22
hamulca

Zew?2 aktywne Bit 11 parametru 6.16 Stowo stanu 1 (str. 168). 23
Zdalne sterowanie Bit 9 parametru 6.11 Gtdwne stowo stanu (str. 168). 24
Nadzér 1 Bit O parametru 32.1 Stan nadzoru (str. 370). 33
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.1 Stan nadzoru (str. 370). 34
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.1 Stan nadzoru (str. 370). 35
Bit O stowa ster. Bit 0 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (str.196). |40
RO/DIO

Bit 1 stfowa ster. Bit 1 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (str.196). |41
RO/DIO

Bit 2 stowa ster. Bit 2 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (str.196). |42
RO/DIO

Bit 8 stowa ster. Bit 8 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (str.196). |43
RO/DIO

Bit/9 stowa ster. Bit 9 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (str.196). |44
RO/DIO

Inny [bit]

Patrz Wyrazenia i skréty (str. 140).
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybér FbEq 16b / 32b
10.31 Opéznienie Wk. RO3 | Okresla opdznienie aktywacji wyjscia przekaznikowego 0.0's / uint32
RO3.
Stan wybranegor T ! " ! 1
zrédta| i I i
T r | ; o
! ’—]1 i '—\1 i 1
Stan RO | ! | !
— o — | 0
p pm = p=
o i tw g Czas
tyy, = 10.31 OpdZnienie Wk. RO3
twyt, = 10.32 Opéznienie WYt. RO3
0.0...3000.0s Opdznienie aktywacji wejscia RO3. 10=1s/10=1s
10.32 Opdznienie WYL. RO3 | Okresla opdznienie dezaktywacji wyjscia przekaznikowego | 0.0 s / uint32
RO3. Patrz parametr 10.31 Opdznienie Wt. RO3.
0.0...3000.0 s Opdznienie dezaktywacji wejécia RO3. 10=1s/10=1s
10.51 Czas filtra DI Definiuje czas filtrowania dla parametréw 10.1 Stan DI i 10.0 ms / uint32
10.2 Stan DI po opdznieniach.
Pamietaj, ze ten parametr nie wptywa na wymuszone war-
tosci DI zdefiniowane przez parametry 10.3110.4.
0.3...100.0 ms Czas filtrowania dla parametréw 10.1110.2. 10=1ms/10=1ms
10.90 | Wybdrpoziomu czasu | Wybiera poziom czasu komunikacji dla standardowego Szybkie / uint16
we/wy we/wy.
Szybkie Poziom czasu standardowego we/wy to 500 us. 500
Normalne Poziom czasu standardowego we/wy to 2 ms. 2000
10.99 Stowo sterowania Parametr magazynu do sterowania wyj$ciami przekazniko- |-/ uint16
RO/DIO wymi i wejsciami/wyjsciami cyfrowymi, np. przy uzyciu in-
terfejsu wbudowanej magistrali komunikacyjnej.
Aby sterowac¢ wyjsciami przekaznikowymi (RO) oraz wej-
$ciami/wyjsciami cyfrowymi (DIO) przemiennika czestotli-
wosci, nalezy wystac stowo sterujace z przypisaniami bitow
przedstawionymi ponizej jako dane we/wy Modbus. Para-
metr wyboru elementu docelowego konkretnych danych
(58.101...58.124) nalezy ustawi¢ na wartos¢ Stowo sterowa-
nia RO/DIO. W parametrze wyboru elementu zrédtowego
wybranego wyjscia nalezy wybra¢ odpowiedni bit tego
stowa.
b0 | RO1 Bit Zrédtowy dla wyjscia przekaznikowego RO1. Patrz para-
metr 10.24.
b1l|RO2 Bit Zrédtowy dla wyjscia przekaznikowego RO2. Patrz para-
metr 10.27.
b2 |RO3 Bit Zrédtowy dla wyjscia przekaznikowego RO3. Patrz para-
metr 10.30.
b3...7 | Reserved
b8 DIO1 Bit Zrédtowy cyfrowego wejscia/wyjscia DIO1 (patrz para-
metr 11.6.
b9 | DIO2 Bit zZrédtowy cyfrowego wejscia/wyjscia DIO2 (patrz para-

metr 11.10.

b10...15

Reserved
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybér FbEq 16b / 32b
0000h...FFFFh 1=1/1=1
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
11 Standardowe DIO, FI, | Konfiguracja wej$é/wyjs¢ cyfrowych oraz wejsé/wyjsé
FO czestotliwosciowych.
11.1 Stan DIO Wyswietla stan wej$¢/wyjsé cyfrowych DIO2 i DIO1. -/ uint16
Opdznienia aktywacji/dezaktywacji (jesli zostaty zdefinio-
wane) sg ignorowane. Czas filtrowania (dla trybu wejscia)
mozna zdefiniowad przy uzyciu parametru 11.81 Czas filtra
DIO.
Przyktad: 0010 = DIO2 jest wtgczone, DIO1 jest wytaczone.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
11.2 Stan DIO po opdznie- | Wyswietla opdzniony stan wejs¢/wyjsc cyfrowych DIO21 | - / uintl6
niach DIOL1. To stowo jest aktualizowane tylko po opézZnieniach
aktywacji/dezaktywacji (jesli zostaty zdefiniowane). Czas
filtrowania (dla trybu wejécia) mozna zdefiniowac przy
uzyciu parametru 11.81 Czas filtra DIO.
Przyktad: 0010 = DIO2 jest wtgczone, DIO1 jest wytaczone.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
11.5 Funkcja DIO1 Okresla, czy wejscie/wyjscie DIO1jest uzywane jako cyfro- | Wyjscie / uint16
we wyjscie albo wejscie lub jako wejscie czestotliwosdciowe.
Wyjscie Wejscie/wyjscie DIO1 jest uzywane jako wyjscie cyfrowe. |0
Wejscie Wejscie/wyjscie DIO1 jest uzywane jako wejscie cyfrowe. |1
Czestotliwosé Wejscie/wyjscie DIO1 jest uzywane jako wejscie czestotli- |2
wosciowe.
11.6 Zrédto wyjécia DIO1 | Wybiera sygnat przemiennika czestotliwoéci do potaczenia | Gotowoéé do pracy /

z wejéciem/wyjsciem cyfrowym DIO1, gdy parametr 11.5
Funkcja DIO1 jest ustawiony na wartos$¢ Wyjscie.

uint32

Nieaktywne Wyjscie nie ma zasilania. 0
Aktywne Wyjscie ma zasilanie. 1
Gotowosé do pracy | Bit 1 parametru 6.11 Gtéwne stowo stanu (str. 168). 2
Witaczone Bit O parametru 6.16 Stowo stanu 1 (str. 168). 4
Uruchomiony Bit 5 parametru 6.16 Stowo stanu 1 (str. 168). 5
Namagnesowany Bit 1 parametru 6.17 Stowo stanu 2 (str. 169). 6
Bieg Bit 6 parametru 6.16 Stowo stanu 1 (str. 168). 7
Wartoséc zadana goto- | Bit 2 parametru 6.11 Gtéwne stowo stanu (str. 168). 8
wa

W punkcie pracy Bit 8 parametru 6.11 Gtéwne stowo stanu (str. 168). 9
Bieg do tytu Bit 2 parametru 6.19 Stowo stanu ster. predkoscia (str. 171). |10
Predkos$¢ zerowa Bit O parametru 6.19 Stowo stanu ster. predkoscig (str. 171). |11
Ponad limitem Bit 10 parametru 6.17 Stowo stanu 2 (str. 169). 12
Ostrzezenie Bit 7 parametru 6.11 Gtdwne stowo stanu (str. 168). 13
Btad Bit 3 parametru 6.11 Gtéwne stowo stanu (str. 168). 14
Btad (-1) Odwrdcony bit 3 parametru 6.11 Gtéwne stowo sta- 15

nu (str. 168).
quanie uruchomie- | Bit 13 parametru 6.16 Stowo stanu 1 (str. 168). 16

nia
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
Komenda otwarcia |Bit O parametru 44.1 Ster. hamowaniem: stan (str. 430). 22
hamulca
Zew?2 aktywne Bit 11 parametru 6.16 Stowo stanu 1 (str. 168). 23
Zdalne sterowanie | Bit 9 parametru 6.11 Gtéwne stowo stanu (str. 168). 24
Nadzér 1 Bit O parametru 32.1 Stan nadzoru (str. 370). 33
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.1 Stan nadzoru (str. 370). 34
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.1 Stan nadzoru (str. 370). 35
Bit O stowa ster. Bit O parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (str.196). |40
RO/DIO
Bit 1 stowa ster. Bit 1 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (str.196). |41
RO/DIO
Bit 2 stowa ster. Bit 2 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (str.196). |42
RO/DIO
Bit 8 stowa ster. Bit 8 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (str.196). |43
RO/DIO
Bit 9 stowa ster. Bit 9 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (str.196). |44
RO/DIO
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skréty (str. 140). -

11.7 Opdznienie Wk. DIO1 | Okresla opdznienie aktywacji wejécia/wyjscia cyfrowego |0.0 s / uint32

DIO1 (gdy jest uzywane jako cyfrowe wyjscie lub wejscie).
*Stan r_l‘ ! ' | !
2énia funsideig | | |
*Opozniony ! o - : . 0
stan; | | 1
yj$cia/wyjscia | i |
DIOT 1 — Lo 0
= r— = — Czas
B, Byt B, Byt
twy, = 11.7 Opdznienie Wk. DIO1
twyt. = 11.8 Opdznienie WYL. DIO1
*Stan elektryczny wejscia/wyjscia DIO (w trybie wejscia)
lub stan wybranego Zrédfa (w trybie wyjscia). Wskazany
przez parametr 11.1 Stan DIO.
**Wskazany przez parametr 11.2 Stan DIO po opdznieniach.
0.0...3000.0 s Opdznienie aktywacji wyjscia DIO1. 10=1s/10=1s

11.8 Opdznienie WYL. Okresla opdznienie dezaktywacji wejscia/wyjscia cyfrowe- |0.0 s / uint32

DIO1 go DIO1 (gdy jest uzywane jako cyfrowe wyjscie lub wej-
Scie). Patrz parametr 11.7 Opdznienie Wt. DIOL.
0.0...3000.0 s Opdznienie dezaktywacji wyjscia DIO1. 10=1s/10=1s
11.9 Funkcja DIO2 Okresla, czy wejécie/wyjscie DIO2 jest uzywane jako cyfro- | Wyjécie / uint1l6
we wyjscie albo wejsécie lub jako wyjscie czestotliwosciowe.
Wyjscie Wejscie/wyjscie DIO2 jest uzywane jako wyjscie cyfrowe. |0
Wejscie Wejscie/wyjscie DIO2 jest uzywane jako wejscie cyfrowe. |1
Czestotliwosé Wejscie/wyjsécie DIO2 jest uzywane jako wyjscie czestotli- |2
wosciowe.
11.10 Zrédto wyjécia DIO2 | Wybiera sygnat przemiennika czestotliwosci do potaczenia | Bieg / uint32

z wejsciem/wyjsciem cyfrowym DIO2, gdy parametr 11.9
Funkcja DIO2 jest ustawiony na wartos$¢ Wyjscie.
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybér FbEq 16b / 32b
Nieaktywne Wyjscie nie ma zasilania. (o]
Aktywne Wyjscie ma zasilanie. 1
Gotowosé do pracy | Bit 1 parametru 6.11 Gtéwne stowo stanu (str. 168). 2
Wiaczone Bit O parametru 6.16 Stowo stanu 1 (str. 168). 4
Uruchomiony Bit 5 parametru 6.16 Stowo stanu 1 (str. 168). 5
Namagnesowany Bit 1 parametru 6.17 Stowo stanu 2 (str. 169). 6
Bieg Bit 6 parametru 6.16 Stowo stanu 1 (str. 168). 7
Warto$¢ zadana goto- | Bit 2 parametru 6.11 Gtéwne stowo stanu (str. 168). 8
wa
W punkcie pracy Bit 8 parametru 6.11 Gtéwne stowo stanu (str. 168). 9
Bieg do tytu Bit 2 parametru 6.19 Stowo stanu ster. predkoscia (str.171). |10
Predkos¢ zerowa Bit O parametru 6.19 Stowo stanu ster. predkoscia (str.171). |11
Ponad limitem Bit 10 parametru 6.17 Stowo stanu 2 (str. 169). 12
Ostrzezenie Bit 7 parametru 6.11 Gtéwne stowo stanu (str. 168). 13
Btad Bit 3 parametru 6.11 Gtéwne stowo stanu (str. 168). 14
Btad (-1) Odwrécony bit 3 parametru 6.11 Gtéwne stowo sta- 15

nu (str. 168).

qudanie uruchomie- | Bit 13 parametru 6.16 Stowo stanu 1 (str. 168). 16
nia

Komenda otwarcia |Bit O parametru 44.1 Ster. hamowaniem: stan (str. 430). 22
hamulca

Zew?2 aktywne Bit 11 parametru 6.16 Stowo stanu 1 (str. 168). 23
Zdalne sterowanie Bit 9 parametru 6.11 Gtéwne stowo stanu (str. 168). 24
Nadzér 1 Bit O parametru 32.1 Stan nadzoru (str. 370). 33
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.1 Stan nadzoru (str. 370). 34
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.1 Stan nadzoru (str. 370). 35
Bit O stowa ster. Bit O parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (str.196). |40
RO/DIO

Bit 1 stowa ster. Bit 1 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (str.196). |41
RO/DIO

Bit 2 stowa ster. Bit 2 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (str.196). |42
RO/DIO

Bit 8 stowa ster. Bit 8 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (str.196). |43
RO/DIO

Bit 9 stowa ster. Bit 9 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (str.196). |44

RO/DIO

Inny [bit]

Patrz Wyrazenia i skréty (str. 140).
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybér FbEq 16b / 32b
11.11 Opdznienie Wk. DIO2 | Okresla opdznienie aktywacji wejécia/wyjscia cyfrowego |0.0 s / uint32
D102 (gdy jest uzywane jako cyfrowe wyjscie lub wejscie).
*Stanm ' HHHW‘ HHH ! 1
2énia funsideig | \ |
*Opozniony! ! — ! ; : 0
stan! ! | 1
yj$cia/wyjscia | | |
DI 1 i Lo o
r= — = — Czas
twt. Byt B, Byt
tyy. = 11.11 Opdznienie Wk. DIO2
twyt. = 11.12 Opdznienie WYt. DIO2
*Stan elektryczny wejscia/wyjscia DIO (w trybie wejscia)
lub stan wybranego Zrédfa (w trybie wyjscia). Wskazany
przez parametr 11.1 Stan DIO.
**Wskazany przez parametr 11.2 Stan DIO po opdznieniach.
0.0...3000.0 s Opdznienie aktywacji wyjscia DIO2. 10=1s/10=1s
11.12 Opdznienie WYL. Okresla opdznienie dezaktywacji wejscia/wyjsécia cyfrowe- | 0.0 s / uint32
DIO2 go DIO2 (gdy jest uzywane jako cyfrowe wyjscie lub wej-
Scie). Patrz parametr 11.11 Opdznienie Wt. DIO2.
0.0...3000.0 s Opdznienie dezaktywacji wyjscia DIO2. 10=1s/10=1s
11.38 Wej. czest. 1: wart. | WySwietla wartos$¢ wejscia czestotliwosciowego 1 (wej- -/ real32
akt. $cia/wyjscia DIO1, gdy jest uzywane jako wejscie czestotli-
wosciowe) przed skalowaniem. Patrz parametr 11.42 Wej.
czest. 1: minimum.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
0...16000 Hz Nieskalowana warto$¢ wejscia czestotliwosciowego 1. 1=1Hz/1=1Hz
11.39 Wej. czest. 1: skalowa- | Wyswietla wartos¢ wejscia czestotliwosciowego 1 (wej- -/ real32

ne

$cia/wyjscia DIO1, gdy jest uzywane jako wejscie czestotli-
wosciowe) po skalowaniu. Patrz parametr 11.42 Wej. czest.
1: minimum.

Ten parametr jest tylko do odczytu.

-32768.000 ...
32767.000 Brak jed-
nostki

Skalowana warto$¢ wejsciowego sygnatu czestotliwosci
1

1 =1 Brak jednostki /
1000 =1Brak jednost-
ki
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
11.42 Wej. czest. 1: mini- Definiuje minimalng warto$¢ czestotliwosci dochodzacej |0 Hz / real32
mum do wejscia czestotliwosciowego 1 (wejscia/wyjsécia DIO1,
gdy jest uzywane jako wejscie czestotliwosciowe).
Wejsciowy sygnat czestotliwosci (11.38 Wej. czest. 1: wart.
akt.) jest skalowany do postaci sygnatu wewnetrznego
(11.39 Wej. czest. 1: skalowane) przez parametry
11.42...11.45 w nastepujacy sposdb:
11.39
A
11.45
|
|
|
|
|
|
|
11.44 | !
| |
| |
| |
. . » £,(11.38)
11.42 11.43
0...16000 Hz Minimalna czestotliwos$¢ na wejsciu czestotliwosciowym |1=1Hz/1=1Hz
1(DIO1).
11.43 Wej. czest. 1: maksi- | Definiuje maksymalng wartos¢ czestotliwosci dochodzacej | 16000 Hz / real32
mum do wejscia czestotliwosciowego 1 (wejécia/wyjsécia DIO1,
gdy jest uzywane jako wejscie czestotliwosciowe).
Patrz parametr 11.42 Wej. czest. 1: minimum.
0...16000 Hz Maksymalna czestotliwo$¢ na wejsciu czestotliwosciowym |1=1Hz /1=1Hz
1(DIO1).
11.44 Wej. czest. 1: skalow. | Okresla wartosé, ktéra musi odpowiadaé wewnetrznie 0.000 Brak jednostki
min. minimalnej wartosci wejsciowego sygnatu czestotliwosci |/ real32
okreslonej przez parametr 11.42 Wej. czest. 1: minimum.
Patrz wykres przy parametrze 11.42 Wej. czest. 1: minimum.
-32768.000 ... Warto$¢ odpowiadajaca minimalnej wartosci wejsciowego |1 =1 Brak jednostki /
32767.000 Brak jed- |sygnatu czestotliwosci 1. 1000 =1Brak jednost-
nostki ki
11.45 Wej. czest. 1: skalow. | Okresla wartos¢, ktéra musi odpowiadaé wewnetrznie 1500.000; 1800.000
maks. minimalnej wartosci wejéciowego sygnatu czgstotliwosci | (95.20 b0) Brak jed-
okreslonej przez parametr 11.43 Wej. czest. 1: maksimum. |nostki / real32
Patrz wykres przy parametrze 11.42 Wej. czest. 1: minimum.
-32768.000 ... Wartos¢ odpowiadajgca maksymalnej wartosci wejsciowe- |1 =1 Brak jednostki /
32767.000 Brak jed- | go sygnatu czestotliwosci 1. 1000 =1 Brak jednost-
nostki ki
11.54 Wyj. czest. 1: wart. Wyswietla warto$é wyjsciowego sygnatu czestotliwoscil |-/ real32

akt.

po skalowaniu. Patrz parametr 11.58 Wyj. czest. 1: min.
zrédta.

Ten parametr jest tylko do odczytu.

0...16000 Hz

Wartos$¢ wyjsciowego sygnatu czestotliwosci 1.

1=1Hz/1=1Hz
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
11.55 Wyj. czest. 1: Zrédto | Wybiera sygnat do potfaczenia z wyjsciowym sygnatem Uzyta predkos¢ silnika
czestotliwosci 1. / uint32
Zero Brak 0
Uzyta predkosc silni- | 1.1 Uzyta predkos¢ silnika (str. 144). 1
ka
Czestotliwo$é wyj- | 1.6 Czestotliwos¢ wyjsciowa (str. 144). 3
$ciowa
Prad silnika 1.7 Prad silnika (str. 144). 4
Moment silnika 1.10 Moment silnika (str. 144). 6
Napiecie DC 1.11 Napiecie DC (str. 145). 7
Moc wyjéciowa inu | 1.14 Moc wyjéciowa (str. 145). 8
W. zad. predk. przed |23.1 W. zad.predkosci przed ramp. (str. 293). 10
ramp.
W. zad. predk. po 23.2 W. zad. predkosci po ramp. (str. 293). 11
ramp.
Uzywana w. zad. 24.1 Uzyta wart. zad. predkosci (str. 300). 12
predkosci
Uzywana w. zad. mo- | 26.2 Uzyta wart. zad. momentu (str. 319). 13
mentu
Uzywana w. zad. cze- | 28.2 Wyjscie rampy w. zad. czest. (str. 330). 14
stotl.
Wyjscie PID 40.1 Akt. wart. wyj. PID (str. 409). 16
Sprzezenie zwr. PID | 40.2 Akt. wart. sprz. zwr. PID (str. 409). 17
Wart. aktualna PID 40.3 Akt. wart. nastawy PID (str. 409). 18
Uchyb regulacji PID | 40.4 Akt. wart. uchybu PID (str. 409). 19

Inny [bit]

Wybdr zrédta (patrz Wyrazenia i skréty (str. 140)).
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
11.58 Wyj. czest. 1: min. Okresla rzeczywistg warto$¢ sygnatu (wybierang przez 0.000 Brak jednostki
zrédta parametr 11.55 Wyj. czest. 1: zrédto i wyswietlang przez / real32
parametr 11.54 Wyj. czest. 1: wart. akt.), ktéra odpowiada
minimalnej wartosci wyjscia czestotliwosciowego 1 (okre-
$lonej przez parametr 11.60 Wyj. czest. 1: min. zrédta).
fout(11.54)
A
11.61
11.60
Sygnat
11.58 11.59 (rzeczywisty)
wybrany za
pomoca
parametru
11.55
fout (11.54)
A
11.61 |
11.60
I ! Sygnat
11.59 11.58 (rzeczywisty)
wybrany za
pomoca
parametru
11.55
-32768.000 ... Rzeczywista wartos¢ sygnatu odpowiadajaca minimalnej |1 =1 Brak jednostki /
32767.000 Brak jed- |wartosci wyjSciowego sygnatu czestotliwosci 1. 1000 =1 Brak jednost-
nostki ki
11.59 Wyj. czest. 1: maks. | Okresla rzeczywistg warto$¢ sygnatu (wybierang przez 1500.000; 1800.000
zrodia parametr 11.55 Wyj. czest. 1: zrédto i wyswietlang przez (95.20 b0) Brak jed-
parametr 11.54 Wyj. czest. 1: wart. akt.), ktéra odpowiada | nostki / real32
maksymalnej wartosci wyjscia czestotliwosciowego 1
(okreslonej przez parametr 11.61 Wyj. czest. 1: maks. zrédfa).
Patrz parametr 11.58 Wyj. czest. 1: min. zrédta.
-32768.000 ... Rzeczywista wartos$¢ sygnatu odpowiadajaca maksymalnej |1 =1 Brak jednostki /
32767.000 Brak jed- | wartosci wyjsciowego sygnatu czestotliwosci 1. 1000 =1Brak jednost-
nostki ki
11.60 Wyj. czest. 1: min. Definiuje minimalna warto$¢ wyjsciowego sygnatu czesto- |0 Hz / real32

zrédta

tliwosci 1. Patrz schematy przy parametrze 11.58 Wyj. czest.
1: min. Zrédta.

0...16000 Hz

Minimalna wartos¢ wyjsciowego sygnatu czestotliwosci 1.

1=1Hz/1=1Hz
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
11.61 Wyj. czest. 1: maks. | Definiuje maksymalng warto$¢ wyjsciowego sygnatu cze- |16000 Hz / real32
zrédia stotliwosci 1. Patrz schematy przy parametrze 11.58 Wyj.
czest. 1: min. zrédta.
0...16000 Hz Maksymalna wartos¢ wyjsciowego sygnatu czgstotliwosci |1=1Hz/1=1Hz
1.
11.81 Czas filtra DIO Definiuje czas filtrowania dla parametréw 11.1 Stan DIOi  |10.0 ms / uint32

11.2 Stan DIO po opdznieniach. Czas filtrowania bedzie
miat wptyw tylko na we/wy DIO, ktdre sg w trybie wejscio-
wym.

0.3...100.0 ms

Czas filtrowania dla parametru 11.1.

10=1ms/10=1ms
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Nazwa / Zakres /
Wybér

Opis

Def / Typ
FbEq 16b / 32b

Standardowe Al

Konfiguracja standardowych wejs$¢ analogowych.

Dostrajanie Al

Wyzwala funkcje dostrajania wejscia analogowego.

Nalezy podtaczyé sygnat do wejscia i wybraé odpowiednia
funkcje dostrajania.

Bez dziatania / uint16

Bez dziatania

Dostrajanie Al nie jest aktywowane.

Min. dostrojenie All

Biezaca wartos$¢ sygnatu wejscia analogowego All jest
ustawiona jako warto$¢ minimalna All w parametrze 12.17
Min. All.. Wartos¢ jest automatycznie przywracana do
ustawienia Bez dziatania.

Maks. dostrojenie All

Biezgca wartos¢ sygnatu wejécia analogowego All jest
ustawiona jako warto$¢ maksymalna All w parametrze
12.18 Maks. All.. Warto$¢ jest automatycznie przywracana
do ustawienia Bez dziatania.

Min. dostrojenie Al2

Biezaca wartos¢ sygnatu wejécia analogowego Al2 jest
ustawiona jako warto$é minimalna Al2 w parametrze 12.27
Min. Al2.. Wartos¢ jest automatycznie przywracana do
ustawienia Bez dziatania.

Maks. dostrojenie Al2

Biezaca wartos$¢ sygnatu wejscia analogowego Al2 jest
ustawiona jako warto$¢ maksymalna Al2 w parametrze
12.28 Maks. Al2.. Warto$¢ jest automatycznie przywracana
do ustawienia Bez dziatania.

123

Funkcja nadzoru Al

Wybiera sposdb, w jaki przemiennik czestotliwosci reaguje,
gdy analogowy sygnat wejsciowy wychodzi poza minimalny
i/lub maksymalny limit okreslony dla wejscia.

Nadzér stosuje margines 0,5V lub 1,0 mA dla limitéw. Na
przyktad jesli maksymalny limit dla wejscia to 7,000V,
nadzér maksymalnego limitu aktywuje sie przy wartosci
7,500 V.

Wejscia i przestrzegane limity sg wybierane za pomoca
parametru 12.4 Wybdr nadzoru Al.

Uwaga: Nadzér sygnatu wejécia analogowego jest aktywny

tylko wtedy, gdy

- wejscie analogowe jest ustawione jako zrédto (za pomo-
cg opcji Skalowane All lub Skalowane Al2) w parametrze
22.11,22.12, 22.15, 22.17, 23.42, 26.11, 26.12, 26.16, 26.25,
28.11,28.12,30.21, 30.22, 40.16, 40.17, 40.50, 41.16, 41.17
41.50 lub 44.9, a do tego jest uzywane jako aktywne
zrédto, lub

« nadzér jest wymuszony za pomocg parametru 12.5 Wy-
muszenie nadzoru Al.

Bez dziatania / uintl6

Bez dziatania Zadna czynno$¢ nie jest wykonywana. 0

Btad Przemiennik czestotliwosci jest wytaczany awaryjniezpo- |1
wodu ostrzezenia 80A0 Nadzér Al.

Ostrzezenie Przemiennik czgstotliwosci generuje ostrzezenie ABAO 2

Ostrzezenie nadzoru Al.
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
Ostatnia predkos¢ | Przemiennik czestotliwosci generuje ostrzezenie (ASBAO 3

Ostrzezenie nadzoru Al) i blokuje predkos¢ (lub czestotli-
wos¢) na poziomie, na ktérym pracowat. Predkosé/czesto-
tliwos¢ jest okreslana na podstawie aktualnej predkosci
przy uzyciu filtrowania dolnoprzepustowego 850 ms.
OSTRZEZENIE!
Nalezy upewnié sig, ze mozna bezpiecznie kontynuowad|
prace w przypadku przerwy w komunikacji.
Bezpieczna w. zad. | Przemiennik czestotliwos$ci generuje ostrzezenie (ASAO 4
predk. Ostrzezenie nadzoru Al) i ustawia predkos$¢ na wartos$¢
okreslong parametrem 22.41 Bezpieczna wart. zad. predk.
(lub 28.41 Bezpieczna wart. zad. czest., jesli uzywana byta
wartos¢ zadana czestotliwosci).
OSTRZEZENIE!
Nalezy upewni¢ sig, ze mozna bezpiecznie kontynuowad|
prace w przypadku przerwy w komunikacji.
12.4 Wybdr nadzoru Al Okresla limity wejscia analogowego, ktére majg byé nad- |- / uint16
zorowane. Patrz parametr 12.3 Funkcja nadzoru Al.
b0 | All < MIN 1 = Nadzdér minimalnego limitu All aktywny.
b1l All > MAX 1= Nadzér maksymalnego limitu All aktywny.
b2 | Al2 < MIN 1 = Nadzdér minimalnego limitu Al2 aktywny.
b3 A2 > MAX 1 = Nadzér maksymalnego limitu Al2 aktywny.
b4...15| Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
12.5 Wymuszenie nadzoru | Aktywuje osobny nadzér wejscia analogowego dla kazdego | 0000 0000b / uint16
Al miejsca sterowania (patrz sekcja Sterowanie lokalne a

sterowanie zewnetrzne (str. 23)).
Parametr jest przeznaczony gtéwnie do nadzoru wejscia
analogowego, gdy wejscie jest podtaczone do programu
aplikacyjnego i nie jest wybrane jako zrédto sterowania za
pomocy parametréw przemiennika czestotliwosci.

b0 | All zew. 1 1= Aktywny nadzér All, gdy jest uzywany Zewl.

bl All zew.2 1 = Aktywny nadzér All, gdy jest uzywany Zew2.

b2 | All lokalne 1 = Aktywny nadzér All, gdy jest uzywane sterowanie
miejscowe.

b3 Reserved

b4 | AI2 zew. 1 1= Aktywny nadzér Al2, gdy jest uzywany Zewl.

b5 Al2 zew. 2 1= Aktywny nadzér Al2, gdy jest uzywany Zew?2.

b6 | AI2 lokalne 1= Aktywny nadzér Al2, gdy jest uzywane sterowanie
miejscowe.

b7...15 Reserved

0000 0000b...0111
0111b

1=1/1=1
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
12.11 Wartos$¢ aktualna All | Wyswietla warto$¢ wejécia analogowego Allw mAlubV |-/ real32
(w zaleznosci od tego, czy za pomoca ustawienia sprzeto-
wego wejscie jest ustawione na tryb pradowy, czy napie-
ciowy).
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-22.000 ... 22.000 mA | Wartos$¢ wejécia analogowego All. 1000 =1mAlubV/
lub VvV 1000 =1mAlubV
12.12 Wartoséé skalowana | Wyswietla wartos$é wejscia analogowego All po skalowaniu. |-/ real32
All Patrz parametry 12.19 All skal. do min. Al1i12.20 Al1l skal.
do maks. All.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-32768.000 ... Skalowana wartos¢ wejscia analogowego All. 1=1Brak jednostki /
32767.000 Brak jed- 1000 =1 Brak jednost-
nostki ki
12.15 Wybdr jednostki All | Wybiera jednostke dla odczytéw i ustawiert powigzanych |V / uintl6
z wejsciem analogowym All.
Uwaga: To ustawienie musi byé zgodne z odpowiednim
ustawieniem sprzetowym w jednostce sterujgcej przemien-
nika czestotliwosci (patrz podrecznik uzytkownika przemien-|
nika czestotliwosci). W celu sprawdzenia poprawnosci zmian
ustawien sprzetowych wymagany jest ponowny rozruch
karty sterowania (przez wytaczenie i ponowne wtgczenie za-
silania lub za pomoca parametru 96.8 Restart karty sterowa-
nia).
\Y Wolty. 2
mA Miliampery. 10
12.16 Czas filtru All Definiuje stata czasu filtrowania dla wejscia analogowego |0.100 s / real32

All.

%

Sygnat
Z niefiltrowany
100
631 - - - <~ Sygnat
! filtrowany
1
I
1
t
\_Y_J

T
O=Ix(1-etT)

I = sygnat wejsciowy filtrowania (krok)

O = sygnat wyjsciowy filtrowania

t=czas

T = stata czasu filtrowania

Uwaga: Sygnat jest tez filtrowany w wyniku dziatania sprze-

towego interfejsu sygnatu (stata czasu ok. 0,25 ms). Nie
mozna tego zmieni¢ za pomoca zadnego parametru.
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
0.000...30.000 s Stata czasu filtrowania. 1000=1s/1000=1s
12.17 Min. Al1. Definiuje minimalng wartos¢ lokalng dla wejscia analogo- |0.000 mA lub V / re-
wego All. al32
Ustawia warto$¢ aktualnie przesytang do przemiennika
czestotliwosci, gdy sygnat analogowy z zakfadu jest ogra-
niczony do ustawienia minimalnego.
Patrz tez parametr 12.1 Dostrajanie Al.
-22.000 ... 22.000 mA | Minimalna wartos¢ wejscia All. 1000=1mAlubV/
lub Vv 1000 =1mAlubV
12.18 Maks. All. Definiuje maksymalng wartos¢ lokalng dla wejscia analo- | 20.000 mA lub V / re-
gowego All. al32
Ustawia wartos¢ aktualnie przesytang do przemiennika
czestotliwosci, gdy sygnat analogowy z zaktadu jest ogra-
niczony do ustawienia maksymalnego.
Patrz tez parametr 12.1 Dostrajanie Al.
-22.000 ... 22.000 mA | Maksymalna wartos$¢ wejscia All. 1000 =1mAlubV/
lub Vv 1000 =1mAlubV
12.19 All skal. do min. All | Okresla rzeczywista warto$¢ wewnetrzng odpowiadajaca | 0.000 Brak jednostki
minimalnej wartosci wejscia analogowego All okreslonej |/ real32
przez parametr 12.17 Min. All.. (Zmiana ustawienia polary-
zacji parametréw 12.19 i 12.20 moze efektywnie odwrécié
wejscie analogowe).
Alscaled (12.12)
A
1220 — — — — —
|
|
|
17 j Alp (12:11)
; 1218 4
I
I
I
—————— 12.19
-32768.000 ... Wartos¢ rzeczywista odpowiadajgca minimalnej wartosci |1 =1 Brak jednostki /
32767.000 Brak jed- |wejscia All. 1000 =1 Brak jednost-
nostki ki
12.20 All skal. do maks. All | Okresla rzeczywista warto$¢ wewnetrzng odpowiadajaca | 1500.000; 1800.000

maksimum wartosci wejscia analogowego All okreslonej
przez parametr 12.18 Maks. All.. Patrz rysunek przy parame-
trze 12.19 All skal. do min. AllL.

(95.20 b0) Brak jed-
nostki / real32

-32768.000 ...
32767.000 Brak jed-
nostki

Wartos$é rzeczywista odpowiadajaca maksymalnej wartosci
wejscia All.

1 =1 Brak jednostki /
1000 =1Brak jednost-
ki
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybér FbEq 16b / 32b
12.21 Wartos$¢ aktualna Al2 | Wyswietla warto$¢é wejécia analogowego AR wmA lubV |-/ real32
(w zaleznosci od tego, czy za pomoca ustawienia sprzeto-
wego wejscie jest ustawione na tryb pradowy, czy napie-
ciowy).
Ten parametr jest tylko do odczytu
-22.000 ... 22.000 mA | Wartos$¢ wejécia analogowego Al2. 1000 =1mAlubV/
lub VvV 1000 =1mAlubV
12.22 Wartoséé skalowana | Wyswietla wartosé wejscia analogowego Al2 po skalowaniu. |-/ real32
Al2 Patrz parametry 12.29 Al2 skal. do min. Al2 i 12.30 Al2 skal.
do maks. Al2.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-32768.000 ... Skalowana wartos¢ wejscia analogowego Al2. 1=1Brak jednostki /
32767.000 Brak jed- 1000 =1 Brak jednost-
nostki ki
12.25 Wybdr jednostki Al2 | Wybiera jednostke dla odczytdéw i ustawien powigzanych | mA / uintl6
z wejsciem analogowym Al2.
Uwaga: To ustawienie musi byé zgodne z odpowiednim
ustawieniem sprzetowym w jednostce sterujgcej przemien-
nika czestotliwosci (patrz podrecznik uzytkownika przemien-|
nika czestotliwosci). W celu sprawdzenia poprawnosci zmian
ustawien sprzetowych wymagany jest ponowny rozruch
karty sterowania (przez wytaczenie i ponowne wtgczenie za-
silania lub za pomoca parametru 96.8 Restart karty sterowa-
nia).
\Y Wolty. 2
mA Miliampery. 10
12.26 Czas filtru AI2 Definiuje stata czasu filtrowania dla wejscia analogowego |0.100 s / real32
Al2. Patrz parametr 12.16 Czas filtru All.
0.000 ...30.000 s Stata czasu filtrowania. 1000=1s/1000=1s
12.27 Min. Al2. Definiuje minimalng wartoé¢ lokalng dla wejscia analogo- |0.000 mA lub 'V / re-
wego Al2. al32
Ustawia warto$c¢ aktualnie przesytang do przemiennika
czestotliwosci, gdy sygnat analogowy z zakfadu jest ogra-
niczony do ustawienia minimalnego.
Patrz tez parametr 12.1 Dostrajanie Al.
-22.000 ... 22.000 mA | Minimalna wartos¢ wejscia Al2. 1000=1mAlubV/
lub Vv 1000 =1mAlubV
12.28 Maks. Al2. Definiuje maksymalna warto$¢ lokalng dla wejécia analo- | 20.000 mA lub V / re-

gowego Al2.

Ustawia wartos¢ aktualnie przesytana do przemiennika
czestotliwosci, gdy sygnat analogowy z zaktadu jest ogra-
niczony do ustawienia maksymalnego.

Patrz tez parametr 12.1 Dostrajanie Al.

al32

-22.000...22.000 mA
lub v

Maksymalna wartos$¢ wejscia Al2.

1000 =1mAlubV/
1000 =1 mA lub Vv
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12.29 AlI2 skal. do min. Al2 | Okresla rzeczywista warto$¢ odpowiadajacg minimalnej | 0.000 Brak jednostki
wartosci wejscia analogowego Al2 okreslonej przez para- |/ real32
metr 12.27 Min. Al2.. (Zmiana ustawienia polaryzacji para-
metréw 12.29 i 12.30 moze efektywnie odwrécic¢ wejscie
analogowe).
E———
12.22)
A
1230 — — — — —
I
I
I
| Wejsciey
12.27 ) (12.21)
T L
| 1228
I
I
I
12.29
-32768.000 ... Wartos¢ rzeczywista odpowiadajaca minimalnej wartosci |1 =1 Brak jednostki /
32767.000 Brak jed- |wejscia Al2. 1000 =1 Brak jednost-
nostki ki
12.30 AlI2 skal. do maks. Al2 | Okresla rzeczywistg warto$¢ odpowiadajacg maksimum 100.000 Brak jednost-

wartosci wejécia analogowego Al2 okreslonej przez para-
metr 12.28 Maks. Al2..

Patrz rysunek przy parametrze 12.29 Al2 skal. do min. Al2.

ki / real32

-32768.000 ...
32767.000 Brak jed-
nostki

Wartos$é rzeczywista odpowiadajaca maksymalnej wartosci
wejscia Al2.

1 =1 Brak jednostki /
1000 =1Brak jednost-
ki
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
13 Standardowe AO Konfiguracja standardowych wyj$¢ analogowych.
13.11 Wartos$¢ aktualna Wyswietla warto$é wyjscia AO1 w mA. -/ real32
AOL Ten parametr jest tylko do odczytu.
0.000...22.000 mA | Wartos$¢ wyjscia AOL. 1000 =1 mA /1000 =
1mA
13.12 Zrédto AO1 Wybiera sygnat do pofaczenia z wyjéciem analogowym AOL. | Uzyta predkos¢ silnika
Ewentualnie ustawia wyjscie w tryb wzbudzania w celu / uint32
dostarczenia statego pradu do czujnika temperatury.
Zero Brak 0
Uzyta predkos¢ silni- | 1.1 Uzyta predkosc¢ silnika (str. 144). 1
ka
Czestotliwosé wyj- | 1.6 Czestotliwos¢ wyjsciowa (str. 144). 3
$ciowa
Prad silnika 1.7 Prad silnika (str. 144). 4
Moment silnika 1.10 Moment silnika (str. 144). 6
Napiecie DC 1.11 Napiecie DC (str. 145). 7
Moc wyjsciowa inu | 1.14 Moc wyjsciowa (str. 145). 8
W. zad. predk. przed |23.1 W. zad.predkosci przed ramp. (str. 293). 10
ramp.
W. zad. predk. po 23.2 W. zad. predkosci po ramp. (str. 293). 11
ramp.
Uzywana w. zad. 24.1 Uzyta wart. zad. predkosci (str. 300). 12
predkosci
Uzywana w. zad. mo- | 26.2 Uzyta wart. zad. momentu (str. 319). 13
mentu
Uzywana w. zad. cze- | 28.2 Wyjscie rampy w. zad. czest. (str. 330). 14
stotl.
Wyjscie PID 40.1 Akt. wart. wyj. PID (str. 409). 16
Sprzezenie zwr. PID | 40.2 Akt. wart. sprz. zwr. PID (str. 409). 17
Wart. aktualna PID 40.3 Akt. wart. nastawy PID (str. 409). 18
Uchyb regulacji PID | 40.4 Akt. wart. uchybu PID (str. 409). 19
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty (str. 140)). -
Wym. wzbudz. Pt100 | WyjsScie jest uzywane do dostarczenia pradu wzbudzania |20
do czujnikéw 1...3 Pt100. Patrz sekcja Ochrona termiczna
silnika (str. 95).
Wym. wzbudz. KTY84 | Wyjscie jest uzywane do dostarczenia pradu wzbudzania |21
do czujnika KTY84. Patrz sekcja Ochrona termiczna silni-
ka (str. 95).
Wym. wzbudz. PTC | Wyjscie jest uzywane do dostarczenia pradu wzbudzania |22
do czujnikéw 1...3 PTC. Patrz sekcja Ochrona termiczna
silnika (str. 95).
Wym. wzbudz. Pt1000 | WyjsScie jest uzywane do dostarczenia pradu wzbudzania |23
do czujnikéw 1...3 Pt1000. Patrz sekcja Ochrona termiczna
silnika (str. 95).
Magazyn danych AO1 | 13.91 Magazyn danych AO1 (str. 217). 37
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Magazyn danych AO2 | 13.92 Magazyn danych AO2 (str. 217). 38

13.16 Czas filtru AO1 Okresla statg czasu filtrowania dla wyjscia analogowego | 0.100 s / real32

AOL.

% Sygnat

Z niefiltrowany

100 | - -

63 T~ Sygnat

filtrowany

T
O=1x(1-etT)

| = sygnat wejsciowy filtrowania (krok)
O = sygnat wyjsciowy filtrowania
t=czas

T = stata czasu filtrowania

0.000...30.000 s

Stata czasu filtrowania.

1000=1s/1000=1s
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
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13.17 Min. Zrédfa AO1 Okreslarzeczywista minimalng warto$c sygnatu (wybierang | 0.0 Brak jednostki /
przez parametr 13.12 Zrédto AO1), ktéra odpowiada mini- | real32
malnej wymaganej wartosci wyjscia AO1 (okreslonej przez
parametr 13.19 AO1 z min. zr. AO1).
lao1 (MA)
A
13.20
13.19
JSygnat
(rzeczywisty
wybrany za
pomoca
parametru
1312
Zaprogramowanie parametru 13.17 jako wartosci maksy-
malnej i parametru 13.18 jako wartos$ci minimalnej powo-
duje odwrdcenie wyjscia.
lao1 (MA)
A
13.201
1319
| |
. |Sygnat
13.18 13.17 Krzeczywisty
wybrany za
pomoca
parametru
1312
-32768.0 ... 32767.0 | Wartos¢ rzeczywista sygnatu odpowiadajagca minimalnej |1 =1 Brak jednostki /
Brak jednostki wartosci wyjscia AO1L. 10 = 1 Brak jednostki
13.18 Maks. Zzrédta AO1 Okresla rzeczywista maksymalng wartos$¢ sygnatu (wybie- |1500.000; 1800.000
rang przez parametr 13.12 Zrédto AO1), ktéra odpowiada | (95.20 bO) Brak jed-
maksymalnej wymaganej wartosci wyjscia AO1 (okreslonej | nostki / real32
przez parametr 13.20 AO1 z maks. zr. AO1). Patrz parametr
13.17 Min. Zzrédtfa AOL.
-32768.0 ... 32767.0 | Wartosc rzeczywista sygnatu odpowiadajaca maksymalnej |1 =1 Brak jednostki /
Brak jednostki wartosci wyjscia AOL. 10 = 1 Brak jednostki
13.19 AO1z min. zr. AO1 Definiuje minimalng warto$¢ wyjscia analogowego AOL. 0.000 mA / real32

Patrz tez rysunek przy parametrze 13.17 Min. zrédta AOL.

0.000 ...22.000 mA

Minimalna wartos$¢ wyjscia AOL.

1000 =1mA /1000 =
1mA
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
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13.20 AO1 z maks. zr. AO1 | Okresla maksymalng wartos$¢ wyjscia analogowego AOL. | 20.000 mA / real32
Patrz tez rysunek przy parametrze 13.17 Min. zrédta AOL.
0.000...22.000 mA | Maksymalna wartos$¢ wyjscia AOL. 1000 =1 mA /1000 =
1mA
13.21 Wartos¢ aktualna Wyswietla wartos$¢ wyjscia AO2 w mA. -/ real32
AG2 Ten parametr jest tylko do odczytu.
0.000...22.000 mA | Wartos¢ wyjécia AO2. 1000 =1 mA /1000 =
1mA
13.22 Zrédto AO2 Wybiera sygnat do potaczenia z wyjsciem analogowym Prad silnika / uint32
AO2.
Ewentualnie ustawia wyjscie w tryb wzbudzania w celu
dostarczenia statego pradu do czujnika temperatury.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 13.12 Zrédto AOL.
13.26 Czas filtru AO2 Definiuje stata czasu filtrowania dla wyjscia analogowego |0.100 s / real32

AO2. Patrz parametr 13.16 Czas filtru AO1.

0.000...30.000 s

Stata czasu filtrowania.

1000=1s/1000=1s
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
13.27 Min. Zrédta AO2 Okresla rzeczywista minimalng warto$¢ sygnatu (wybierang | 0.0 Brak jednostki /
przez parametr 13.22 Zrédto AO2), ktéra odpowiada mini- | real32
malnej wymaganej wartosci wyjécia AO2 (okreslonej przez
parametr 13.29 Wyj. AO2 z min. zr. AO2).
Iacz (MA)
A
13.30
13.29
- Sygnat
13.27 13.28 (rzeczywisty
wybrany za
pomoca
parametru
13.22
Zaprogramowanie parametru 13.27 jako wartosci maksy-
malnej i parametru 13.28 jako wartosci minimalnej powo-
duje odwrdcenie wyjscia.
Iaoz (MA)
A
13.30{
13.29
I I
. : ySygnat
13.28 13.27 P(rzeczywisty
wybrany za
pomoca
parametru
13.22
-32768.0 ... 32767.0 | Wartos¢ rzeczywista sygnatu odpowiadajaca minimalnej |1 =1 Brak jednostki /
Brak jednostki wartosci wyjscia AO2. 10 = 1 Brak jednostki
13.28 Maks. zrédta AO2 Okresla rzeczywista maksymalng wartos$¢ sygnatu (wybie- | 100.0 Brak jednostki /
rang przez parametr 13.22 Zrédto AO2), ktéra odpowiada | real32
maksymalnej wymaganej wartosci wyjscia AO2 (okreslonej
przez parametr 13.30 Wyj. AO2 z maks. zr. AO2). Patrz para-
metr 13.27 Min. Zzrédta AO2.
-32768.0 ... 32767.0 | Wartosc rzeczywista sygnatu odpowiadajaca maksymalnej |1 =1 Brak jednostki /
Brak jednostki wartosci wyjscia AO2. 10 = 1 Brak jednostki
13.29 Wyj. AO2 z min. zr. Definiuje minimalng warto$¢ wyjscia analogowego AO2. 0.000 mA / real32

AO2

Patrz tez rysunek przy parametrze 13.27 Min. zrédta AO2.

0.000 ...22.000 mA

Minimalna wartos$¢ wyjscia AO2.

1000 =1mA /1000 =
1mA
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
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13.30 | Wyj. AO2 zmaks. zr. | Definiuje maksymalng wartos$¢ wyjscia analogowego AO2. |20.000 mA / real32
A02 Patrz tez rysunek przy parametrze 13.27 Min. zrédta AO2.
0.000...22.000 mA | Maksymalna wartos$¢ wyjscia AO2. 1000 =1 mA /1000 =
1mA
13.91 Magazyn danych AO1 | Parametr magazynu do sterowania wyjsciem analogowym | 0.00 Brak jednostki /
AO1, np. przez magistrale komunikacyjna. real32
Dla parametru 13.12 Zrédto AO1 nalezy wybraé wartosé
Magazyn danych AO1. Nastepnie nalezy ustawic ten para-
metr jako wartos¢ docelowg danych przychodzacej warto-
Sci.
W przypadku wbudowanej magistrali komunikacyjnej wy-
starczy ustawic¢ docelowy parametr wyboru tych konkret-
nych danych (58.101...58.124) na warto$¢ Magazyn danych
AOL.
-327.68 ... 327.67 Brak | Parametr magazynu dla wyjécia AO1. 100 = 1 Brak jednostki
jednostki /100 =1Brak jednost-
ki
13.92 Magazyn danych AO2 | Parametr magazynu do sterowania wyjsciem analogowym | 0.00 Brak jednostki /

AO2, np. przez magistrale komunikacyjna.

Dla parametru 13.22 Zrédto AO2 nalezy wybra¢ warto$é
Magazyn danych AO2. Nastepnie nalezy ustawic ten para-
metr jako wartos¢ docelowa danych przychodzacej warto-
$ci.

W przypadku wbudowanej magistrali komunikacyjnej wy-
starczy ustawic¢ docelowy parametr wyboru tych konkret-
nych danych (58.101...58.124) na warto$¢ Magazyn danych
AO2.

real32

-327.68 ... 327.67 Brak
jednostki

Parametr magazynu dla wyjscia AO2.

100 =1 Brak jednostki
/100 =1Brak jednost-
ki
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
14 Modut rozszerzeri1/O | Konfiguracja modutu rozszerzer we/wy 1.
2 Patrz tez sekcja Programowalne rozszerzenia
we/wy (str. 34).
Uwaga: Zawartosc grupy parametréw rézni sie w zaleznosci
od wybranego typu modutu rozszerzen we/wy.
141 Typ modutu 1 Aktywuje modut rozszerzen we/wy 1 (i okresla jego typ). Brak / uint16
Uwaga: Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.
Brak Nieaktywny. 0
F10-01 FIO-01. 1
FlO-11 FlO-11. 2
FAIO-01 FAIO-01. 4
FDIO-01 FDIO-01. 3
14.2 Lokalizacja modutu 1 | Okresla ztacze (1...3) w jednostce sterujacej przemiennika |1 Brak jednostki /
czestotliwosci, w ktérym jest zainstalowany modut rozsze- | uint16
rzert we/wy. Alternatywnie okresla identyfikator wezta dla
gniazda w adapterze rozszerzent FEA-03.
Uwaga: Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.
1...254 Brak jednostki | Gniazdo 1 = 1; Gniazdo 2 = 2; Gniazdo 3 = 3. 1=1Brak jednostki /
4...254: Identyfikator wezta dla gniazda w adapterze roz- 1=1Brak jednostki
szerzen FEA-03.
14.3 Stan modutu 1 Wyswietla stan modutu rozszerzen we/wy 1. Brak opcji / uint16e
Brak opcji Nie wykryto modutu w okre$lonym ztaczu. 0
Brak komunikacji Modut zostat wykryty, ale nie mozna sie z nim skomuniko- |1
wad.
Nieznany Typ modutu jest nieznany. 2
FlO-01 Modut FIO-01 zostat wykryty i jest aktywny. 15
FlO-11 Modut FIO-11 zostat wykryty i jest aktywny. 20
FAIO-01 Modut FAIO-01 zostat wykryty i jest aktywny. 24
14.5 Stan DI (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FDIO-01) -/ uintlée

Wyswietla stan wej$¢ cyfrowych w module rozszerzen.
Opdznienia aktywacji/dezaktywacji (jesli zostaty zdefinio-
wane) sg ignorowane. Czas filtrowania (dla trybu wejscia)
mozna zdefiniowad przy uzyciu parametru 14.8 Czas filtra
DI.

Bit O wskazuje stan wejscia DIL.
Uwaga: Liczba aktywnych bitéw w tym parametrze zalezy
od liczby wej$c¢/wyjsé cyfrowych w module rozszerzen.

Przyktad: 0101b = wejscia DI1i DI3 sg wiaczone, pozostate
sg wytaczone.

Ten parametr jest tylko do odczytu.
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Wybér

Opis

Def / Typ
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145

Stan DIO

(Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-11)

Wyswietla stan wej$é/wyjs¢ cyfrowych w module rozsze-
rzen. Opdznienia aktywacji/dezaktywacji (jesli zostaty
zdefiniowane) sg ignorowane. Czas filtrowania (dla trybu
wejscia) mozna zdefiniowad przy uzyciu parametru 14.8
Czas filtra DIO.

Bit 0 wskazuje stan wejscia/wyjscia DIO1.
Uwaga: Liczba aktywnych bitéw w tym parametrze zalezy
od liczby wejéc¢/wyjsé cyfrowych w module rozszerzen.

Przyktad: 1001b = wejécia/wyjscia DIO1i DIO4 sa wiaczone,
pozostate sg wytgczone.

Ten parametr jest tylko do odczytu.

-/ uintl6

14.5

Stan DIO

(Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-01)

Wyswietla stan wej$é/wyjs¢ cyfrowych w module rozsze-
rzen. Opdznienia aktywacji/dezaktywacji (jesli zostaty
zdefiniowane) sg ignorowane. Czas filtrowania (dla trybu
wejscia) mozna zdefiniowad przy uzyciu parametru 14.8
Czas filtra DIO.

Bit O wskazuje stan wejscia/wyjscia DIO1.
Uwaga: Liczba aktywnych bitéw w tym parametrze zalezy
od liczby wej$¢/wyjsé cyfrowych w module rozszerzen.

Przyktad: 1001b = wejscia/wyjscia DIO1i DIO4 sg wiaczone,
pozostate sg wytgczone.

Ten parametr jest tylko do odczytu.

-/ uintl6

14.6

Stan opdznienia DI

(Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FDIO-01)

Wyswietla stan opdzniony wejsé cyfrowych w module roz-
szerzen. Stowo jest aktualizowane tylko po opdznieniach
aktywacji/dezaktywacji (jesli zostaty zdefiniowane).

Bit O wskazuje stan wejscia DI1.
Uwaga: Liczba aktywnych bitéw w tym parametrze zalezy
od liczby wejs$¢ cyfrowych w module rozszerzen.

Przyktad: 0101b = wejscia DI1i DI3 sg wiaczone, pozostate
sg wytaczone.

Ten parametr jest tylko do odczytu.

-/ uintl6

14.6

Stan DIO po opdznie-
niach

(Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-11)

Wyswietla op6zniony stan wejsé¢/wyjs¢ cyfrowych w modu-
le rozszerzen. To stowo jest aktualizowane tylko po opdz-
nieniach aktywacji/dezaktywacji (jesli zostaty zdefiniowa-
ne).

Bit O wskazuje stan wejscia/wyjscia DIO1.
Uwaga: Liczba aktywnych bitéw w tym parametrze zalezy
od liczby wej$¢/wyjsé cyfrowych w module rozszerzen.

Przyktad: 1001b = wejécia/wyjscia DIO1i DIO4 sa wiaczone,
pozostate sg wytgczone.

Ten parametr jest tylko do odczytu.

-/ uintl6
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Def / Typ
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14.6

Stan DIO po opdznie-
niach

(Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-01)

Wyswietla opdzniony stan wejsc¢/wyjs¢ cyfrowych w modu-
le rozszerzen. To stowo jest aktualizowane tylko po opdz-
nieniach aktywacji/dezaktywacji (jesli zostaty zdefiniowa-
ne).

Bit 0 wskazuje stan wejscia/wyjscia DIO1.
Uwaga: Liczba aktywnych bitdw w tym parametrze zalezy
od liczby wej$c¢/wyjsé cyfrowych w module rozszerzen.

Przyktad: 1001b = wej$cia/wyjscia DIO1i DIO4 sg wiaczone,
pozostate sa wytaczone.

Ten parametr jest tylko do odczytu.

-/ uintl6

14.8

Czas filtra DI

(Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FDIO-01)
Definiuje czas filtrowania dla parametréw 14.5 Stan DI i
14.6 Stan opdznienia DI.

10.0 ms / real32

0.8...100.0 ms

Czas filtrowania dla parametréw stanu DI.

10=1ms/10=1ms

14.8

Czas filtra DIO

(Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-11)

Definiuje czas filtrowania dla parametréw 14.5 Stan DIO i
14.6 Stan DIO po opdznieniach. Czas filtrowania bedzie
miat wptyw tylko na we/wy DIO, ktdre sg w trybie wejscio-
wym.

10.0 ms / real32

0.8...100.0 ms

Czas filtrowania dla parametréw stanu DIO.

10=1ms/10=1ms

14.8

Czas filtra DIO

(Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-01)

Definiuje czas filtrowania dla parametréw 14.5 Stan DIO i
14.6 Stan DIO po opdznieniach. Czas filtrowania bedzie
miat wptyw tylko na we/wy DIO, ktdre sg w trybie wejscio-
wym.

10.0 ms / real32

0.8...100.0 ms

Czas filtrowania dla parametréw stanu DIO.

10=1ms/10=1ms

14.9

Funkcja DIO1

(Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-11)
Okresla, czy wejscie/wyjscie DIO1 modutu rozszerzen jest
uzywane jako cyfrowe wyjscie czy wejscie.

Wejscie / uint16

Wyjscie

Wejscie/wyjscie DIO1 jest uzywane jako wyjscie cyfrowe.

0

Wejscie

Wejscie/wyjscie DIO1 jest uzywane jako wejscie cyfrowe.

1

14.9

Funkcja DIO1

(Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-01)
Okresla, czy wejscie/wyjscie DIO1 modutu rozszerzen jest
uzywane jako cyfrowe wyjscie czy wejscie.

Wejscie / uintl6

Wyjscie

Wejscie/wyjscie DIO1 jest uzywane jako wyjscie cyfrowe.

0

Wejscie

Wejscie/wyjscie DIO1 jest uzywane jako wejscie cyfrowe.

1

14.11

Zrédto wyjscia DIO1

(Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-11)

Wybiera sygnat przemiennika czestotliwosci do potaczenia
z wejsciem/wyjsciem cyfrowym DIO1 modutu rozszerzen,
gdy parametr 14.9 Funkcja DIO1 ma wartos$¢ Wyjscie.

Nieaktywne / uint32

Nieaktywne Wyjscie nie ma zasilania. 0
Aktywne Wyjécie ma zasilanie. 1
Gotowos¢ do pracy | Bit 1 parametru 6.11 Gtéwne stowo stanu (str. 168). 2
Witaczone Bit O parametru 6.16 Stowo stanu 1 (str. 168). 4
Uruchomiony Bit 5 parametru 6.16 Stowo stanu 1 (str. 168). 5

6

Namagnesowany

Bit 1 parametru 6.17 Stowo stanu 2 (str. 169).




Parametry 221

Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
Bieg Bit 6 parametru 6.16 Stowo stanu 1 (str. 168). 7
Wartos$c zadana goto- | Bit 2 parametru 6.11 Gtéwne stowo stanu (str. 168). 8
wa
W punkcie pracy Bit 8 parametru 6.11 Gtdwne stowo stanu (str. 168). 9
Bieg do tytu Bit 2 parametru 6.19 Stowo stanu ster. predkoscia (str.171). |10
Predkos¢ zerowa Bit O parametru 6.19 Stowo stanu ster. predkoscia (str.171). |11
Ponad limitem Bit 10 parametru 6.17 Stowo stanu 2 (str. 169). 12
Ostrzezenie Bit 7 parametru 6.11 Gtéwne stowo stanu (str. 168). 13
Btad Bit 3 parametru 6.11 Gtéwne stowo stanu (str. 168). 14
Btad (-1) Odwrécony bit 3 parametru 6.11 Gtéwne stowo sta- 15

nu (str. 168).
Zadanie uruchomie- | Bit 13 parametru 6.16 Stowo stanu 1 (str. 168). 16
nia
Komenda otwarcia | Bit O parametru 44.1 Ster. hamowaniem: stan (str. 430). 22
hamulca
Zew?2 aktywne Bit 11 parametru 6.16 Stowo stanu 1 (str. 168). 23
Zdalne sterowanie Bit 9 parametru 6.11 Gtdwne stowo stanu (str. 168). 24
Nadzér 1 Bit O parametru 32.1 Stan nadzoru (str. 370). 33
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.1 Stan nadzoru (str. 370). 34
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.1 Stan nadzoru (str. 370). 35
Bit O stowa ster. Bit O parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (str.196). |40
RO/DIO
Bit 1 stowa ster. Bit 1 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (str.196). |41
RO/DIO
Bit 2 stowa ster. Bit 2 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (str.196). |42
RO/DIO
Bit 8 stowa ster. Bit 8 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (str.196). |43
RO/DIO
Bit 9 stowa ster. Bit 9 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (str.196). |44
RO/DIO
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skréty (str. 140). -

1411 Zrédto wyjscia DIO1 | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-01) Nieaktywne / uint32

Wybiera sygnat przemiennika czgstotliwosci do potaczenia

z wejéciem/wyjsciem cyfrowym DIO1 modutu rozszerzen,

gdy parametr 14.9 Funkcja DIO1 ma wartos$¢ Wyjscie.
Nieaktywne Wyjscie nie ma zasilania. 0
Aktywne Wyjscie ma zasilanie. 1
Gotowosé do pracy | Bit 1 parametru 6.11 Gtdwne stowo stanu (str. 168). 2
Wtaczone Bit O parametru 6.16 Stowo stanu 1 (str. 168). 4
Uruchomiony Bit 5 parametru 6.16 Stowo stanu 1 (str. 168). 5
Namagnesowany Bit 1 parametru 6.17 Stowo stanu 2 (str. 169). 6
Bieg Bit 6 parametru 6.16 Stowo stanu 1 (str. 168). 7
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
Wartos$c zadana goto- | Bit 2 parametru 6.11 Gtéwne stowo stanu (str. 168). 8
wa
W punkcie pracy Bit 8 parametru 6.11 Gtéwne stowo stanu (str. 168). 9
Bieg do tytu Bit 2 parametru 6.19 Stowo stanu ster. predkoscig (str. 171). |10
Predkosc¢ zerowa Bit O parametru 6.19 Stowo stanu ster. predkoscig (str.171). |11
Ponad limitem Bit 10 parametru 6.17 Stowo stanu 2 (str. 169). 12
Ostrzezenie Bit 7 parametru 6.11 Gtdwne stowo stanu (str. 168). 13
Btad Bit 3 parametru 6.11 Gtéwne stowo stanu (str. 168). 14
Btad (-1) Odwrdécony bit 3 parametru 6.11 Gtéwne stowo sta- 15

nu (str. 168).

2qdanie uruchomie- | Bit 13 parametru 6.16 Stowo stanu 1 (str. 168). 16

nia

Komenda otwarcia | Bit O parametru 44.1 Ster. hamowaniem: stan (str. 430). 22

hamulca

Zew?2 aktywne Bit 11 parametru 6.16 Stowo stanu 1 (str. 168). 23

Zdalne sterowanie | Bit 9 parametru 6.11 Gtéwne stowo stanu (str. 168). 24

Nadzér 1 Bit O parametru 32.1 Stan nadzoru (str. 370). 33

Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.1 Stan nadzoru (str. 370). 34

Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.1 Stan nadzoru (str. 370). 35

Bit O stowa ster. Bit O parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (str.196). |40

RO/DIO

Bit 1 stowa ster. Bit 1 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (str.196). |41

RO/DIO

Bit 2 stowa ster. Bit 2 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (str.196). |42

RO/DIO

Bit 8 stowa ster. Bit 8 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (str.196). |43

RO/DIO

Bit 9 stowa ster. Bit 9 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (str.196). |44

RO/DIO

Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skroty (str. 140). -
14.12 Opédznienie Wk. DI1 | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FDIO-01) 0.00 s / real32

Okresla opdznienie aktywacji wejscia cyfrowego DI1.
*stan

e ! ! 1
wejscia ' ' !

ni \ \ | 0
*Opoznion T | ‘

Y|

| | |

stan T ' T L

wejsécia DLL ! . | [
i | i

— “— “— >

B, vyt . By,
twy. = 14.12 Opdznienie Wk. DI1
twyt. = 14.13 Opdznienie WYt. DI1

*Stan elektryczny wejécia DI lub stan wybranego zrédta (w
trybie wyjscia). Wskazany przez parametr 14.5 Stan DI.

**Wskazany przez parametr 14.6 Stan opdznienia DI.

0.00...3000.00 s

Opdznienie aktywacji wyjécia DI1.

10=1s/100=1s
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
14.12 Opédznienie Wk. DIO1 | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-11) 0.00s / real32
Okresla opdznienie aktywacji wejscia/wyjscia cyfrowego
DIO1.
*Stan | ! 1
jécia/wyiscia| | : 1 i
**Opdzniony- | . ! : 0
stan ‘ T | ’—‘l i 1
sécia/wyjécia ! H !
bio™ i T D ©
— —
o . o, Cras
tyy, = 14.12 Opdznienie Wi. DIO1
twy, = 14.13 Opdznienie WYL, DIO1
*Stan elektryczny wejscia/wyjécia DIO (w trybie wejscia)
lub stan wybranego zrédta (w trybie wyjscia). Wskazany
przez parametr 14.5 Stan DIO.
**Wskazany przez parametr 14.6 Stan DIO po opdznieniach.
0.00...3000.00 s Opéznienie aktywacji wyjscia DIO1. 10=1s/100=1s
14.12 Opédznienie Wk. DIO1 | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-01) 0.00s / real32
Okresla opdznienie aktywacji wejscia/wyjscia cyfrowego
DIO1.
*Stan | | 1
sécia/wyiscia | | i i :
**Opdzniony ! : ! : [
stan | . ! T 1
yj$cia/wyjscia ! . !
DIO—— v ™ o 0
— — — — Czas
[ Byt, [ tvyt,
twy. = 14.12 Opdznienie Wt. DIO1
twy, = 14.13 Opéznienie WYL, DIO1
*Stan elektryczny wejscia/wyjscia DIO (w trybie wejscia)
lub stan wybranego zrédfa (w trybie wyjscia). Wskazany
przez parametr 14.5 Stan DIO.
**Wskazany przez parametr 14.6 Stan DIO po opézZnieniach.
0.00...3000.00 s Opdznienie aktywacji wyjscia DIOL. 10=1s/100=1s
14.13 Opdznienie WYL. DI1 | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FDIO-01) 0.00s / real32
Okredla opdznienie dezaktywacji wejscia cyfrowego DI1.
Patrz parametr 14.12 Opdznienie Wt. DI1.
0.00...3000.00 s Opdznienie dezaktywacji wyjscia DI1. 10=1s/100=1s
14.13 Opdznienie WYL. (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-11) 0.00s / real32
DIO1 Okresla opdznienie dezaktywacji wejscia/wyjscia cyfrowe-
go DIO1.
Patrz parametr 14.12 Opdznienie Wk. DIO1.
0.00...3000.00 s Opdznienie dezaktywacji wyjscia DIO1. 10=1s/100=1s
14.13 Opdznienie WYL. (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-01) 0.00 s / real32

DIO1

Okresla opdznienie dezaktywacji wejscia/wyjscia cyfrowe-
go DIO1.

Patrz parametr 14.12 Opdznienie Wt. DIO1.

0.00...3000.00 s

Opdznienie dezaktywacji wyjscia DIO1.

10=1s/100=1s
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
14.14 Funkcja D102 (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-11) Wejscie / uint16
Okresla, czy wejscie/wyjscie DIO2 modutu rozszerzern jest
uzywane jako cyfrowe wyjscie czy wejscie.
Wyjscie Wejscie/wyjsécie DIO2 jest uzywane jako wyjscie cyfrowe. |0
Wejscie Wejscie/wyjscie DIO2 jest uzywane jako wejscie cyfrowe. |1
14.14 Funkcja DIO2 (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-01) Wejscie / uint16
Okresla, czy wejscie/wyjsécie DIO2 modutu rozszerzer jest
uzywane jako cyfrowe wyjscie czy wejscie.
Wyjscie Wejscie/wyjscie DIO2 jest uzywane jako wyjscie cyfrowe. |0
Wejscie Wejscie/wyjscie DIO2 jest uzywane jako wejscie cyfrowe. |1
14.16 Zrédto wyjécia DIO2 | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-11) Nieaktywne / uint32
Wybiera sygnat przemiennika czestotliwo$ci do potaczenia
z wejsciem/wyjsciem cyfrowym DIO2, gdy parametr 14.14
Funkcja DIO2 ma warto$é Wyjscie.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 14.11 Zrédto wyj-
$cia DIOL.
14.16 Zrédto wyjécia DIO2 | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-01) Nieaktywne / uint32
Wybiera sygnat przemiennika czestotliwo$ci do potaczenia
z wejsciem/wyjsciem cyfrowym DIO2, gdy parametr 14.14
Funkcja DIO2 jest ustawiony na warto$¢ Wyjscie.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 14.11 Zrédto wyj-
$cia DIOL.
14.17 Opédznienie Wk. DI2 | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FDIO-01) 0.00s /real32
Okresla opdznienie aktywacji wejscia cyfrowego DI2. Patrz
parametr 14.12 Opdznienie Wk. DIL.
0.00...3000.00 s Opdznienie aktywacji wyjscia DI2. 10=1s/100=1s
14.17 Opéznienie Wk. DIO2 | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-11) 0.00s /real32
Okresla opdznienie aktywacji wejscia/wyjscia cyfrowego
DIO2. Patrz parametr 14.12 Opdznienie Wt. DIOL.
0.00...3000.00 s Opdznienie aktywacji wyjscia DIO2. 10=1s/100=1s
14.17 Opéznienie Wk. DIO2 | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-01) 0.00s /real32
Okresla opdznienie aktywacji wejscia/wyjscia cyfrowego
DIO2. Patrz parametr 14.12 Opdznienie Wt. DIOL.
0.00...3000.00 s Opdznienie aktywacji wyjécia DIO2. 10=1s/100=1s
14.18 Opdznienie WYL. DI2 | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FDIO-01) 0.00s / real32
Okresla opdznienie dezaktywacji wejscia cyfrowego DI2.
Patrz parametr 14.12 Opdznienie Wt. DI1.
0.00...3000.00 s Opdznienie dezaktywacji wyjscia DI2. 10=1s/100=1s
14.18 Opdznienie WYL. (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-11) 0.00s / real32
DIO2 Okres$la opdznienie dezaktywacji wejscia/wyjscia cyfrowe-
go DIO2.
Patrz parametr 14.12 Opdznienie Wk. DIOL.
0.00...3000.00 s Opdznienie dezaktywacji wyjscia D102. 10=1s/100=1s
14.18 Opdznienie WYL. (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-01) 0.00 s / real32
DIO2 Okresla opdznienie dezaktywacji wejscia/wyjscia cyfrowe-

go DIO2.
Patrz parametr 14.12 Opdznienie Wk. DIO1.
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybér FbEq 16b / 32b
0.00...3000.00 s Opdznienie dezaktywacji wyjscia DIO2. 10=1s/100=1s

14.19 Funkcja nadzoru Al | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01) Bez dziatania / uint16

Wybiera sposdb, w jaki przemiennik czestotliwosci reaguje,
gdy analogowy sygnat wejsciowy wychodzi poza minimalny
i/lub maksymalny limit okreslony dla wejscia.

Wejscia i przestrzegane limity sa wybierane za pomoca
parametru 14.20 Wybdr nadzoru Al.

Bez dziatania Zadna czynno$¢ nie jest wykonywana. 0

Btad Przemiennik czestotliwoséci jest wytaczany awaryjnie zpo- |1
wodu ostrzezenia 80A0 Nadzdr Al.

Ostrzezenie Przemiennik czestotliwosci generuje ostrzezenie ABAO 2
Ostrzezenie nadzoru Al.

Ostatnia predkos$¢ | Przemiennik czestotliwosci generuje ostrzezenie (A8AO 3
Ostrzezenie nadzoru Al) i blokuje predkos¢ (lub czestotli-
wos¢) na poziomie, na ktérym pracowat. Predkos¢/czesto-
tliwos¢ jest okreslana na podstawie aktualnej predkosci
przy uzyciu filtrowania dolnoprzepustowego 850 ms.

OSTRZEZENIE!
Nalezy upewnié sig, ze mozna bezpiecznie kontynuowad|
prace w przypadku przerwy w komunikacji.

Bezpieczna w. zad. | Przemiennik czestotliwos$ci generuje ostrzezenie (ABAO 4

predk. Ostrzezenie nadzoru Al) i ustawia predkos¢ na wartos$¢
okreslong parametrem 22.41 Bezpieczna wart. zad. predk.
(lub 28.41 Bezpieczna wart. zad. czest., jesli uzywana jest
wartosé zadana czestotliwosci).
OSTRZEZENIE!
Nalezy upewni¢ sig, ze mozna bezpiecznie kontynuowad|
prace w przypadku przerwy w komunikacji.

14.19 Funkcja DIO3 (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-01) Wejscie / uint16
Okresla, czy wejscie/wyjscie DIO3 modutu rozszerzen jest
uzywane jako cyfrowe wyjscie czy wejscie.

Wyjécie Wejscie/wyjscie DIO3 jest uzywane jako wyjscie cyfrowe. |0

Wejscie Wejscie/wyijsécie DIO3 jest uzywane jako wejscie cyfrowe. |1

14.20 Wybér nadzoru Al (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01) -/ uintl6
Okresla limity wejscia analogowego, ktére majg by¢ nad-
zorowane. Patrz parametr 14.19 Funkcja nadzoru Al.

Uwaga: Liczba aktywnych bitéw w tym parametrze zalezy
od liczby wej$¢ w module rozszerzen.
bO | All < MIN 1 = Nadzér minimalnego limitu All aktywny.
bl All > MAX 1= Nadzér maksymalnego limitu All aktywny.
b2 | Al2 < MIN 1 = Nadzdér minimalnego limitu Al2 aktywny.
b3 A2 > MAX 1 = Nadzér maksymalnego limitu Al2 aktywny.
b4...15| Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
14.20 Wybér nadzoru Al (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-11) -/ uintl6
Okresla limity wejscia analogowego, ktére maja by¢ nad-
zorowane. Patrz parametr 14.19 Funkcja nadzoru Al.
b0 | All < MIN 1 = Nadzér minimalnego limitu All aktywny.
bl | All > MAX 1 = Nadzdr maksymalnego limitu All aktywny.
b2 | Al2 < MIN 1 = Nadzér minimalnego limitu Al2 aktywny.
b3 |AI2 > MAX 1 = Nadzér maksymalnego limitu A2 aktywny.
b4 | AI3 < MIN 1 = Nadzér minimalnego limitu AI3 aktywny.
b5 | AI3 > MAX 1= Nadzér maksymalnego limitu AI3 aktywny.
b6...15  Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
14.21 Dostrajanie Al (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01) Bez dziatania / uintl6
Wyzwala funkcje dostrajania wejscia analogowego, ktéra
umozliwia uzywanie pomiaréw rzeczywistych jako minimal-
nych i maksymalnych wartosci wejsciowych zamiast poten-
cjalnie niedokfadnych wartosci szacunkowych.
Nalezy zastosowac na wejéciu minimalng lub maksymalng
wartos¢ sygnatu i wybrac¢ odpowiednia funkcje dostrajania.
Patrz tez rysunek przy parametrze 14.35 All skal. do min.
All.
Bez dziatania Dostrajanie zostato ukoriczone lub nie wykonano zadnego |0
dziatania.
Parametr ten automatycznie wraca do tej wartosci po
ukoriczeniu dostrajania dowolnego rodzaju.
Min. dostrojenie All | Zmierzona warto$¢ wejscia All jest ustawiona jako jego 1
wartos$é minimalna w parametrze 14.33 Min. All.
Maks. dostrojenie All | Zmierzona warto$¢ wejscia All jest ustawiona jako jego 2
warto$¢ maksymalna w parametrze 14.34 Maks. All.
Min. dostrojenie Al2 | Zmierzona warto$¢ wejscia Al2 jest ustawiona jako jego 3
wartos$¢ minimalna w parametrze 14.48 Min. Al2.
Maks. dostrojenie Al2 | Zmierzona wartos$¢ wejscia Al2 jest ustawiona jako jego 4
wartos$é maksymalna w parametrze 14.49 Maks. Al2.
14.21 Dostrajanie Al (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-11) Bez dziatania / uint16

Wyzwala funkcje dostrajania wejécia analogowego, ktéra
umozliwia uzywanie pomiaréw rzeczywistych jako minimal-
nych i maksymalnych wartosci wejsciowych zamiast poten-
cjalnie niedoktadnych wartosci szacunkowych.

Nalezy zastosowac na wejsciu minimalna lub maksymalng
wartos¢ sygnatu i wybraé odpowiednia funkcje dostrajania.

Patrz tez rysunek przy parametrze 14.35 All skal. do min.
All.

Bez dziatania Dostrajanie zostato ukoriczone lub nie wykonano zadnego |0
dziatania.
Parametr ten automatycznie wraca do tej wartosci po
ukoniczeniu dostrajania dowolnego rodzaju.

All min tune Zmierzona wartos¢ wejscia All jest ustawiona jako jego 1

wartos$¢ minimalna w parametrze 14.33 Min. AlL.
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
All max tune Zmierzona wartos¢ wejscia All jest ustawiona jako jego 2
warto$¢ maksymalna w parametrze 14.34 Maks. All.
Al2 min tune Zmierzona wartos¢ wejécia Al2 jest ustawiona jako jego 3
wartos¢ minimalna w parametrze 14.48 Min. Al2.
Al2 max tune Zmierzona warto$¢ wejécia Al2 jest ustawiona jako jego | 4
warto$¢ maksymalna w parametrze 14.49 Maks. Al2.
Min. dostrojenie Al3 | Zmierzona wartos¢ wejscia Al3 jest ustawiona jako jego |5
warto$¢ minimalna w parametrze 14.63 Min. AlI3.
Maks. dostrojenie Al3 | Zmierzona warto$¢ wejscia Al3 jest ustawiona jako jego 6
warto$¢ maksymalna w parametrze 14.64 Maks. Al3.
14.21 Zrédto wyjscia DIO3 | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-01) Nieaktywne / uint32
Wybiera sygnat przemiennika czestotliwosci do potaczenia
z wejsciem/wyjsciem cyfrowym DIO3, gdy parametr 14.19
Funkcja DIO3 jest ustawiony na warto$¢ Wyjscie.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 14.11 Zrédto wyj-
$cia DIO1.
14.22 Wybdr wymuszenia Al | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01) - / uintl6
Odczyty rzeczywiste wejs¢ analogowych mozna nadpisad,
np. na potrzeby testowania. Parametr warto$ci wymuszo-
nej jest obecny dla kazdego wejscia analogowego, a jego
wartosé jest stosowana zawsze, gdy odpowiedni bit w tym
parametrze ma wartos¢ 1.
bO | All 1 = Tryb wymuszony: Wymuszenie wartosci wejscia All na
wartos$¢ parametru 14.28 Wymuszenie wartosci AlL.
b1l Al2 1= Tryb wymuszony: Wymuszenie wartos$ci wejscia Al2 na
wartosé parametru 14.43 Wymuszenie wartosci Al2.
b2...15 Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
14.22 Opdznienie Wk. DI3 | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FDIO-01) 0.00s / real32
Okresla opdznienie aktywacji wejscia cyfrowego DI3. Patrz
parametr 14.12 Opdznienie Wt. DI1.
0.00...3000.00 s Opéznienie aktywacji wyjscia DI3. 10=1s/100=1s
14.22 Wybdr wymuszenia Al | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-11) - / uintl6
Odczyty rzeczywiste wejs¢ analogowych mozna nadpisac,
np. na potrzeby testowania. Parametr wartos$ci wymuszo-
nej jest obecny dla kazdego wejscia analogowego, a jego
wartosc jest stosowana zawsze, gdy odpowiedni bit w tym
parametrze ma wartosc 1.
b0 | AlL 1 = Tryb wymuszony: Wymuszenie wartosci wejscia All na
wartos$¢ parametru 14.28 Wymuszenie wartosci AlL.
b1l Al2 1= Tryb wymuszony: Wymuszenie wartosci wejscia Al2 na
wartos$¢ parametru 14.43 Wymuszenie wartosci Al2.
b2 | AI3 1= Tryb wymuszony: Wymuszenie wartosci wejscia Al3 na
wartos$¢ parametru 14.58 Wymuszenie wartosci Al3 (tylko
FlO-11).
b3...15 | Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
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14.22 Opéznienie Wk. DIO3 | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-01) 0.00 s / real32
Okresla opdznienie aktywacji wejscia/wyjscia cyfrowego
DIO3. Patrz parametr 14.12 Opdznienie Wt. DIO1.
0.00...3000.00 s Opdznienie aktywacji wyjécia DIO3. 10=1s/100=1s
14.23 Opédznienie WYL. DI3 | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FDIO-01) 0.00s / real32
Okresla opdznienie dezaktywacji wejécia cyfrowego DI3.
Patrz parametr 14.12 Opdznienie Wk. DI1.
0.00...3000.00 s Opdznienie dezaktywacji wyjscia DI3. 10=1s/100=1s
14.23 Opdznienie WYL. (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-01) 0.00s / real32
DIO3 Okresla opdznienie dezaktywacji wejécia/wyjscia cyfrowe-
go DIO3.
Patrz parametr 14.12 Opdznienie Wt. DIOL.
0.00...3000.00 s Opdznienie dezaktywacji wyjscia DIO3. 10=1s/100=1s
14.24 Funkcja DI04 (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-01) Wejscie / uint16
Okresla, czy wejscie/wyjscie DIO4 modutu rozszerzen jest
uzywane jako cyfrowe wyjscie czy wejscie.
Wyjscie Wejscie/wyjscie DIO4 jest uzywane jako wyjscie cyfrowe. |0
Wejscie Wejscie/wyjscie DIO4 jest uzywane jako wejscie cyfrowe. |1
14.26 Wartos¢ aktualna All | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01) -/ real32
Wyswietla wartos$¢ wejscia analogowego All w mA lub V
(w zaleznosci od tego, czy wejscie pracuje w trybie prado-
wym, czy napieciowym).
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-22.000 ... 22.000 mA | Wartos¢ wejscia analogowego All. 1000=1mAlubV/
lub Vv 1000 =1mA lubV
14.26 Zrédto wyjécia DIO4 | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-01) Nieaktywne / uint32
Wybiera sygnat przemiennika czgstotliwosci do potaczenia
zwejsciem/wyjsciem cyfrowym DI04, gdy parametr 14.24
Funkcja DIO4 jest ustawiony na warto$¢ Wyjscie.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 14.11 Zrédto wyj-
$cia DIOL.
14.27 Wartos$é skalowana | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01) -/ real32
All Wyswietla warto$é wejscia analogowego All po skalowaniu.
Patrz parametr 14.35 All skal. do min. All.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-32768.000 ... Skalowana warto$¢ wejscia analogowego All. 1=1Brak jednostki /
32767.000 Brak jed- 1000 =1 Brak jednost-
nostki ki
14.27 Opéznienie Wt. DIO4 | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-01) 0.00s / real32
Okresla opdznienie aktywacji wejscia/wyjscia cyfrowego
DIO4. Patrz parametr 14.12 Opdznienie Wt. DIOL.
0.00...3000.00 s Opdznienie aktywacji wyj$cia DIO4. 10=1s/100=1s
14.28 Wymuszenie wartosci | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01) -/ real32
All Warto$é wymuszona, ktérej mozna uzy¢ zamiast rzeczywi-

stego sygnatu odczytywanego przez wejscie. Patrz para-
metr 14.22 Wybér wymuszenia Al.

-22.000...22.000 mA
lub v

Wymuszona warto$¢ wejscia analogowego All.

1000 =1mAlubV/
1000 =1mA lub Vv
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
14.28 Opdznienie WYL. (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-01) 0.00s / real32
DIO4 Okresla opdznienie dezaktywacji wejscia/wyjscia cyfrowe-
go DIO4. Patrz parametr 14.12 Opdznienie Wt. DIO1.
0.00...3000.00 s Opdznienie dezaktywacji wyjscia DIO4. 10=1s/100=1s
14.29 Pozycja przetacznika | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01) mA / uint16
HW All Pokazuje pozycje sprzetowego selektora trybu pradowe-
go/napieciowego w module rozszerzen we/wy.
Uwaga: Ustawienie przetacznika trybu pradowego/napiecio-
wego musi zgadzad sie z jednostka wybrang w parametrze
14.30 Wybér jednostki All. W celu sprawdzenia poprawnosci
zmian ustawien sprzetu wymagany jest ponowny rozruch
modutu we/wy (przez wytaczenie i ponowne wigczenie zasi-
lania lub za pomocg parametru 96.8 Restart karty sterowa-
nia).
mA Miliampery. 10
\ Wolty. 2
14.30 Wybdr jednostki All | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01) mA / uint16
Wybiera jednostke dla odczytéw i ustawien powigzanych
z wejéciem analogowym Al1.
Uwaga: To ustawienie musi zgadzad sie z odpowiednim
ustawieniem sprzetowym w module rozszerzeri we/wy (patrz
podrecznik modutu rozszerzer we/wy). Ustawienie sprzetowe
pokazuje parametr 14.29 Pozycja przetacznika HW Al1. W celu
sprawdzenia poprawnosci zmian ustawien sprzetu wymagany|
jest ponowny rozruch modutu we/wy (przez wytaczenie i
ponowne wigczenie zasilania lub za pomocg parametru 96.8
Restart karty sterowania).
mA Miliampery. 10
\ Wolty. 2
14.31 Stan RO (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FDIO-01) -/ uintl6
Stan wyjs¢ przekaznikowych w module rozszerzen we/wy.
Przyktad: 0001b = wyj$cie RO1 ma zasilanie, wyj$cie RO2
nie ma zasilania.
0000h...FFFFh 1=1/1=1
14.31 Wzmocnienie filtru | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01) 1ms /uintl6
All Wybiera czas filtrowania sprzetowego dla wejscia All.
Patrz tez parametr 14.32 Czas filtru All.
Bez filtrowania Bez filtrowania. 0
125 us 125 mikrosekund. 1
250 us 250 mikrosekund. 2
500 us 500 mikrosekund. 3
1ms 1 milisekunda. 4
2ms 2 milisekundy. 5
4ms 4 milisekundy. 6
7,9375 ms 7,9375 milisekundy. 7
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
14.31 Stan RO (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-01) -/ uintl6
Stan wyjs$¢ przekaznikowych w module rozszerzer we/wy.
Przyktad: 0001b = wyjscie RO1 ma zasilanie, wyj$cie RO2
nie ma zasilania.
0000h...FFFFh 1=1/1=1
14.32 Czas filtru All (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01) 0.100 s / real32
Definiuje statg czasu filtrowania dla wejscia analogowego
All.
% Sygnat
niefiltrowany
100
63 & Sygnat
! filtrowany
I
1
I
— t
T
O=1Ix(l-eqr)
| = sygnat wejsciowy filtrowania (krok)
O = sygnat wyjsciowy filtrowania
t=czas
T = stata czasu filtrowania
Uwaga: Sygnat jest tez filtrowany w wyniku dziatania sprze-
towego interfejsu sygnatu. Patrz parametr 14.31 Wzmochnienie|
filtru AlL.
0.000...30.000 s Stata czasu filtrowania. 1000=1s/1000=1s
14.33 Min. All (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01) 0.000 mAlubV /re-
Okresla minimalng wartos¢ wejscia analogowego All. al32
Patrz tez parametr 14.21 Dostrajanie Al.
-22.000 ... 22.000 mA | Minimalna wartos¢ wejscia All. 1000=1mAlubV/
lub VvV 1000 =1mAlubV
14.34 Zrédto RO1L (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FDIO-01) Nieaktywne / uint32
Wybiera sygnat przemiennika czestotliwosci do potaczenia
z wyjsciem przekaznikowym ROL.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 14.11 Zrédto wyj-
$cia DIOL.
14.34 Maks. All (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01) 10.000 mA lub V / re-

Okresla maksymalng warto$¢ wejscia analogowego All.

Patrz tez parametr 14.21 Dostrajanie Al.

al32

-22.000 ... 22.000 mA
lub Vv

Maksymalna wartos$¢ wejécia All.

1000=1mAlubV/
1000 =1mA lubV
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Wybor FbEq 16b / 32b
14.34 Zrédto RO1 (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-01) Nieaktywne / uint32
Wybiera sygnat przemiennika czgstotliwosci do potaczenia
z wyj$ciem przekaznikowym ROL.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 14.11 Zrédto wyj-
$cia DIOL.
14.35 Opdznienie WE. RO1 | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FDIO-01) 0.00s / real32
Okresla opdznienie aktywacji wyjscia przekaznikowego
RO1.
Stan wybraneg | " ! 1
frodta | | | i
il 7 | 1 o
! ’—‘1 i ’—‘l i 1
StanRO | ' I
— ok — 1 0
i ETA Bt iyt Czas
twy. = 14.35 Opdznienie Wk. RO1
twyt. = 14.36 Opdznienie WYt. RO1
0.00...3000.00 s Opéznienie aktywacji wejécia RO1. 10=1s/100=1s
14.35 All skal. do min. All | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01) 0.000 Brak jednostki
Okresdla rzeczywistg warto$¢ odpowiadajaca minimalnej |/ real32
wartosci wejscia analogowego All okreslonej przez para-
metr 14.33 Min. All.
Alscaled (14.27)
A
1436 — — — — —
I
I
I
| X
14.33 ) Alin (1:'26)
; 14.34 i
|
|
|
777777 14.35
-32768.000 ... Wartos¢ rzeczywista odpowiadajaca minimalnej wartosci |1 =1 Brak jednostki /
32767.000 Brak jed- |wejscia AlL. 1000 =1 Brak jednost-
nostki ki
14.35 Opdznienie Wk. RO1 | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-01) 0.00s / real32

Okresla opdznienie aktywacji wyjscia przekaznikowego
RO1.

Stan wybraneg | " ! 1
Zrédta i i I i

I | | I o

T i m 1

| . — i 0

StanRO |
}
!

—

. tuyt. twt twyt.
twy. = 14.35 Opdznienie Wk. RO1

twyt, = 14.36 Opdznienie WYt. RO1

Czas
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Nr Nazwa / Zakres /

Wybér

Opis

Def / Typ
FbEq 16b / 32b

0.00...3000.00 s

Opédznienie aktywacji wejscia ROL.

10=1s/100=1s

14.36 Opdznienie WYL. RO1

(Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FDIO-01)
Okresla opéznienie dezaktywacji wyjscia przekaznikowego
ROL. Patrz parametr 14.35 Opdznienie Wt. RO1.

0.00s / real32

0.00...3000.00 s

Opédznienie dezaktywacji wejécia RO1.

10=1s/100=1s

14.36 All skal. do maks. All

(Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01)

Okresla rzeczywistg wartos$¢ odpowiadajaca maksymalnej
wartosci wejscia analogowego All okreslonej przez para-
metr 14.34 Maks. All.

Patrz rysunek przy parametrze 14.35 All skal. do min. All.

100.000 Brak jednost-
ki / real32

-32768.000 ...

nostki

32767.000 Brak jed-

Warto$é rzeczywista odpowiadajgca maksymalnej wartosci
wejscia All.

1=1Brak jednostki /
1000 =1 Brak jednost-
ki

14.36 Opdznienie WYL. RO1

(Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-01)
Okresla opdznienie dezaktywacji wyjscia przekaznikowego
ROL. Patrz parametr 14.35 Opdznienie Wt. RO1.

0.00 s / real32

0.00...3000.00 s

Opdznienie dezaktywacji wejécia RO1.

10=1s/100=1s

14.37 | Zrédto RO2

(Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FDIO-01)
Wybiera sygnat przemiennika czgstotliwosci do potaczenia
z wyj$ciem przekaznikowym RO2.

Dostepne opcje zawiera opis parametru 14.11 Zrédto wyj-
$cia DIOL.

Nieaktywne / uint32

14.37 | Zrédto RO2

(Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-01)
Wybiera sygnat przemiennika czestotliwo$ci do potaczenia
z wyjsciem przekaznikowym RO2.

Dostepne opcje zawiera opis parametru 14.11 Zrédto wyj-
$cia DIOL.

Nieaktywne / uint32

14.38 Opdznienie Wt. RO2

(Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FDIO-01)
Okresla opdznienie aktywacji wyjscia przekaznikowego
RO2. Patrz parametr 14.35 Opéznienie Wt. ROL.

0.00 s / real32

0.00...3000.00 s

Opdznienie aktywacji wejécia RO2.

10=1s/100=1s

14.38 Opdznienie Wt. RO2

(Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-01)
Okresla opdznienie aktywacji wyjscia przekaznikowego
RO2. Patrz parametr 14.35 Opéznienie Wt. ROL.

0.00 s / real32

0.00...3000.00 s

Opdznienie aktywacji wejécia RO2.

10=1s/100=1s

14.39 Opdznienie WYL. RO2

(Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FDIO-01)
Okresla opdznienie dezaktywacji wyjscia przekaznikowego
RO2. Patrz parametr 14.35 Opéznienie Wt. ROL.

0.00 s / real32

0.00...3000.00 s

Opdznienie dezaktywacji wejécia RO2.

10=1s/100=1s

14.39 Opdznienie WYL.RO2

(Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-01)
Okresla opdznienie dezaktywacji wyjscia przekaznikowego
RO2. Patrz parametr 14.35 Opéznienie Wt. ROL.

0.00 s / real32

0.00...3000.00 s

Opdznienie dezaktywacji wejécia RO2.

10=1s/100=1s

14.41 Wartos$¢ aktualna Al2

(Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01)

Wyswietla wartos$¢ wejscia analogowego Al2 w mA lub V
(w zaleznosci od tego, czy wejscie pracuje w trybie prado-
wym, czy napigciowym).

Ten parametr jest tylko do odczytu.

-/ real32
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
-22.000 ... 22.000 mA | Wartos¢ wejscia analogowego Al2. 1000 =1mAlubV/
lub Vv 1000 =1 mA lub Vv
14.42 Wartos¢ skalowana | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01) -/ real32
Al2 Wyswietla wartos¢ wejécia analogowego Al2 po skalowaniu.
Patrz parametr 14.50 AI2 skal. do min. Al2.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-32768.000 ... Skalowana wartos$¢ wejécia analogowego Al2. 1=1mAlubV /1000
32767.000 mA lub V =1mAlubV
14.43 Wymuszenie wartosci | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01) -/ real32
Al2 Warto$¢ wymuszona, ktérej mozna uzy¢ zamiast rzeczywi-
stego sygnatu odczytywanego przez wejscie. Patrz para-
metr 14.22 Wybér wymuszenia Al.
-22.000 ... 22.000 mA | Wymuszona wartos$¢ wejscia analogowego Al2. 1000 =1mAlubV/
lub v 1000 =1mAlubV
14.44 Pozycja przetacznika | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01) mA / uint16
HW AI2 Pokazuje pozycje sprzetowego selektora trybu pradowe-
go/napieciowego w module rozszerzen we/wy.
Uwaga: Ustawienie przetacznika trybu pradowego/napiecio-
wego musi zgadzad sie z jednostka wybrang w parametrze
14.45 Wybor jednostki Al2. W celu sprawdzenia poprawnosci
zmian ustawien sprzetu wymagany jest ponowny rozruch
modutu we/wy (przez wytaczenie i ponowne wigczenie zasi-
lania lub za pomocg parametru 96.8 Restart karty sterowa-
nia).
mA Miliampery. 10
\" Wolty. 2
14.45 Wybdr jednostki Al2 | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01) mA / uintl6
Wybiera jednostke dla odczytéw i ustawien powigzanych
z wejéciem analogowym Al2.
Uwaga: To ustawienie musi zgadzac sie z odpowiednim
ustawieniem sprzetowym w module rozszerzeri we/wy (patrz
podrecznik modutu rozszerzer we/wy). Ustawienie sprzetowe
pokazuje parametr 14.44 Pozycja przetacznika HW Al2. W
celu sprawdzenia poprawnosci zmian ustawien sprzetu wy-|
magany jest ponowny rozruch modutu we/wy (przez wyta-
czenie i ponowne wigczenie zasilania lub za pomocg parame-|
tru 96.8 Restart karty sterowania).
mA Miliampery. 10
\" Wolty. 2
14.46 Wzmocnienie filtru | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01) 1ms / uintl6
A2 Wybiera czas filtrowania sprzetowego dla wejscia Al2.
Patrz tez parametr 14.47 Czas filtru Al2.
Bez filtrowania Bez filtrowania. 0
125us 125 mikrosekund. 1
250 us 250 mikrosekund. 2
500 us 500 mikrosekund. 3
1ms 1 milisekunda. 4
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
2ms 2 milisekundy. 5
4ms 4 milisekundy. 6
7,9375 ms 7,9375 milisekundy. 7
14.47 Czas filtru Al2 (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01) 0.100 s / real32
Definiuje statg czasu filtrowania dla wejscia analogowego
Al2.
% Sygnat
niefiltrowany
100
631 - - S~ Sygnat
' filtrowany
|
|
|
—— t
T
O=Ix(1-etT)
| = sygnat wejsciowy filtrowania (krok)
O = sygnat wyjsciowy filtrowania
t=czas
T = stata czasu filtrowania
Uwaga: Sygnat jest tez filtrowany w wyniku dziatania sprze-|
towego interfejsu sygnatu. Patrz parametr 14.46 Wzmocnie-|
nie filtru Al2.
0.000...30.000 s Stata czasu filtrowania. 1000=1s/1000=1s
14.48 Min. AI2 (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01) 0.000 mA lub V /re-
Okresla minimalng wartos¢ wejscia analogowego Al2. al32
Patrz tez parametr 14.21 Dostrajanie Al.
-22.000 ... 22.000 mA | Minimalna wartos¢ wejscia Al2. 1000=1mAlubV/
lub Vv 1000 =1mA lubV
14.49 | Maks. Al2 (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01) 10.000 mA lub V / re-

Okresla maksymalng warto$¢é wejscia analogowego Al2.

Patrz tez parametr 14.21 Dostrajanie Al.

al32

-22.000 ... 22.000 mA
lub Vv

Maksymalna wartos$¢ wejécia Al2.

1000=1mAlubV/
1000 =1mA lub Vv
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybér FbEq 16b / 32b
1450 | Al2 skal. do min. Al2 | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01) 0.000 Brak jednostki
Okresdla rzeczywistg warto$¢ odpowiadajaca minimalnej |/ real32
wartosci wejscia analogowego Al2 okreslonej przez para-
metr 14.48 Min. Al2.
Alscaled (14.42)
A
1451 — — — — —
I
|
I
| X
14.48 ) Alin(14.41)
; 14.49 v
|
|
|
777777 14.50
-32768.000 ... Wartos¢ rzeczywista odpowiadajaca minimalnej wartosci |1 =1 Brak jednostki /
32767.000 Brak jed- |wejscia Al2. 1000 =1 Brak jednost-
nostki ki
14.51 Al2 skal. do maks. AI2 | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01) 100.000 Brak jednost-
Okreslarzeczywista warto$¢ odpowiadajaca maksymalnej | ki / real32
wartosci wejscia analogowego Al2 okreslonej przez para-
metr 14.49 Maks. Al2.
Patrz rysunek przy parametrze 14.50 Al2 skal. do min. Al2.
-32768.000 ... Wartosé rzeczywista odpowiadajaca maksymalnejwartoséci |1 =1 Brak jednostki /
32767.000 Brak jed- | wejscia Al2. 1000 =1 Brak jednost-
nostki ki
1456 | Wartos$¢ aktualna Al3 | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-11) -/ real32
Wysdwietla wartos$¢ wejscia analogowego Al3 w mA lub V
(w zaleznosci od tego, czy wejscie pracuje w trybie prado-
wym, czy napieciowym).
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-22.000 ... 22.000 mA | Wartos$¢ wejscia analogowego Al3. 1000 =1mAlubV/
lub VvV 1000 =1mAlubV
14.57 Wartosé skalowana | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-11) -/ real32
Al3 Wyswietla wartos$¢ wejscia analogowego AlI3 po skalowa-
niu. Patrz parametr 14.65 Al3 skal. do min. Al3.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-32768.000 ... Skalowana warto$¢ wejécia analogowego Al3. 1=1Brak jednostki /
32767.000 Brak jed- 1000 =1 Brak jednost-
nostki ki
14.58 Wymuszenie wartosci | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-11) -/ real32
Al3 Warto$¢ wymuszona, ktérej mozna uzy¢ zamiast rzeczywi-

stego sygnatu odczytywanego przez wejscie. Patrz para-
metr 14.22 Wybdér wymuszenia Al.

-22.000 ... 22.000 mA
lubV

Wymuszona warto$¢ wejécia analogowego Al3.

1000=1mAlubV/
1000 =1 mAlub VvV
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
14.59 Pozycja przetacznika | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-11) mA / uint16
HW AI3 Pokazuje pozycje sprzetowego selektora trybu pradowe-
go/napieciowego w module rozszerzen we/wy.
Uwaga: Ustawienie przetacznika trybu pragdowego/napiecio-
wego musi zgadzad sie z jednostka wybrang w parametrze
14.60 Wybdr jednostki Al3. W celu sprawdzenia poprawnosci
zmian ustawien sprzetu wymagany jest ponowny rozruch
modutu we/wy (przez wytaczenie i ponowne wigczenie zasi-
lania lub za pomoca parametru 96.8 Restart karty sterowa-
nia).
mA Miliampery. 10
\Y Wolty. 2
14.60 Wybdr jednostki Al3 | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-11) mA / uint16
Wybiera jednostke dla odczytéw i ustawieri powigzanych
z wejéciem analogowym Al3.
Uwaga: To ustawienie musi zgadzac sie z odpowiednim
ustawieniem sprzetowym w module rozszerzer we/wy (patrz
podrecznik modutu rozszerzer we/wy). Ustawienie sprzetowe
pokazuje parametr 14.59 Pozycja przetacznika HW AI3. W
celu sprawdzenia poprawnosci zmian ustawien sprzetu wy-|
magany jest ponowny rozruch modutu we/wy (przez wyta-
czenie i ponowne wigczenie zasilania lub za pomoca parame-|
tru 96.8 Restart karty sterowania).
mA Miliampery. 10
\ Wolty. 2
14.61 Wzmocnienie filtru | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-11) 1ms / uintl6
Al3 Wybiera czas filtrowania sprzetowego dla wejscia Al3.
Patrz tez parametr 14.62 Czas filtru Al3.
Bez filtrowania Bez filtrowania. 0
125 us 125 mikrosekund. 1
250 us 250 mikrosekund. 2
500 us 500 mikrosekund. 3
1ms 1 milisekunda. 4
2ms 2 milisekundy. 5
4ms 4 milisekundy. 6
7,9375 ms 7,9375 milisekundy. 7
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
14.62 Czas filtru AI3 (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-11) 0.100 s / real32
Okresla statg czasu filtrowania dla wej$cia analogowego
Al3.
%
Sygnat
M niefiltrowany
100
63l - | - AN sygnat
! filtrowany
1
1
1
LY_) t
T
O=Ix(1-et/T)
| = sygnat wejsciowy filtrowania (krok)
O = sygnat wyjsciowy filtrowania
t=czas
T = stata czasu filtrowania
Uwaga: Sygnat jest tez filtrowany w wyniku dziatania sprze-
towego interfejsu sygnatu. Patrz parametr 14.61 Wzmocnienie|
filtru AI3.
0.000...30.000 s Stata czasu filtrowania. 1000=1s/1000=1s
14.63 Min. AI3 (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-11) 0.000 mA lubV /re-
Okresla minimalng wartos$¢ wejscia analogowego Al3. al32
Patrz tez parametr 14.21 Dostrajanie Al.
-22.000 ... 22.000 mA | Minimalna wartos¢ wejscia Al3. 1000=1mAlubV/
lub Vv 1000 =1mAlubV
14.64 Maks. AI3 (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-11) 10.000 mA lub V / re-

Okresla maksymalng wartos¢ wejscia analogowego Al3.

Patrz tez parametr 14.21 Dostrajanie Al.

al32

-22.000 ... 22.000 mA
lubV

Maksymalna warto$¢ wejscia Al3.

1000=1mAlubV/
1000 =1 mA lub Vv
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
14.65 AlI3 skal. do min. AI3 | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-11) 0.000 Brak jednostki
Okresla rzeczywistg warto$¢ odpowiadajaca minimalnej |/ real32
wartosci wejécia analogowego Al3 okreslonej przez para-
metr 14.63 Min. Al3.
Alscaled (14.57)
A
1466 — — — — —
I
|
I
14.63 ‘ Alin (14.56)
; 14.64 4
I
I
I
777777 14.65
-32768.000 ... Wartos¢ rzeczywista odpowiadajaca minimalnej wartosci |1 =1 Brak jednostki /
32767.000 Brak jed- |wejscia Al3. 1000 =1Brak jednost-
nostki ki
14.66 Al3 skal. do maks. AI3 | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-11) 100.000 Brak jednost-
Okreslarzeczywistg warto$¢ odpowiadajacag maksymalnej | ki / real32
wartosci wejscia analogowego Al3 okreslonej przez para-
metr 14.64 Maks. Al3.
Patrz rysunek przy parametrze 14.65 Al3 skal. do min. Al3.
-32768.000 ... Wartos$é rzeczywista odpowiadajaca maksymalnejwartosci |1 =1 Brak jednostki /
32767.000 Brak jed- |wejscia Al3. 1000 =1 Brak jednost-
nostki ki
14.71 Wybdr wymuszenia | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01) -/ uintl6
AO Warto$¢ wyjscia analogowego mozna nadpisac, np. na
potrzeby testowania. Parametr warto$ci wymuszonej (14.78
Wymuszona warto$¢ AO1) jest obecny dla wyjscia analogo-
wego, a jego wartos¢ jest stosowana zawsze, gdy odpo-
wiedni bit w tym parametrze ma wartos¢ 1.
b0 | AO1 1=Tryb wymuszony: Wymuszenie wartosci wyjécia AO1 na
wartos$é parametru 14.78 Wymuszona wartosé AOL.
bl AO2 1=Tryb wymuszony: Wymuszenie wartosci wyjscia AO2 na
wartos$¢ parametru 14.88 Wymuszenie wartosci AO2 (tylko
FAIO -01).
b2...15 | Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
14.71 Wybdr wymuszenia | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-11) -/ uintl6
AO Warto$¢ wyjscia analogowego mozna nadpisac, np. na
potrzeby testowania. Parametr warto$ci wymuszonej (14.78
Wymuszenie wartosci AO1) jest obecny dla wyj$cia analo-
gowego, ajego wartosd jest stosowana zawsze, gdy odpo-
wiedni bit w tym parametrze ma wartos$¢ 1.
b0 | AO1 1=Tryb wymuszony: Wymuszenie wartosci wyjécia AO1 na

wartos$é parametru 14.78 Wymuszenie wartosci AOL.
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
bl...15 | Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
14.76 Wartos¢ aktualna (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01) -/ real32
AO1 Wyswietla warto$é wyjscia AO1 w mA.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
0.000...22.000 mA | Wartos$¢ wyjscia AOL. 1000 =1 mA /1000 =
1mA
14.77 Zrédto AOL (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01) Zero / uint32
Wybiera sygnat do pofaczenia z wyj$ciem analogowym AOL.
Ewentualnie ustawia wyjscie w tryb wzbudzania w celu
dostarczenia statego pradu do czujnika temperatury.
Zero Brak 0
Uzyta predkos¢ silni- | 1.1 Uzyta predkos¢ silnika (str. 144). 1
ka
Czestotliwosé wyj- | 1.6 Czestotliwosc wyjsciowa (str. 144). 3
Sciowa
Prad silnika 1.7 Prad silnika (str. 144). 4
Moment silnika 1.10 Moment silnika (str. 144). 6
Napigcie DC 1.11 Napiecie DC (str. 145). 7
Moc wyjéciowa inu | 1.14 Moc wyj$ciowa (str. 145). 8
W. zad. predk. przed |23.1 W. zad.predkosci przed ramp. (str. 293). 10
ramp.
W. zad. predk. po 23.2 W. zad. predkosci po ramp. (str. 293). 11
ramp.
Uzywana w. zad. 24.1 Uzyta wart. zad. predkosci (str. 300). 12
predkosci
Uzywana w. zad. mo- | 26.2 Uzyta wart. zad. momentu (str. 319). 13
mentu
Uzywana w. zad. cze- | 28.2 Wyjscie rampy w. zad. czest. (str. 330). 14
stotl.
Wyjscie PID 40.1 Akt. wart. wyj. PID (str. 409). 16
Sprzezenie zwr. PID | 40.2 Akt. wart. sprz. zwr. PID (str. 409). 17
Wart. aktualna PID 40.3 Akt. wart. nastawy PID (str. 409). 18
Uchyb regulacji PID | 40.4 Akt. wart. uchybu PID (str. 409). 19
Inny [bit] Wybdr zrédta (patrz Wyrazenia i skréty (str. 140)). -
Wym. wzbudz. Pt100 | Wyjscie jest uzywane do dostarczenia pragdu wzbudzania |20
do czujnikéw 1...3 Pt100. Patrz sekcja Ochrona termiczna
silnika (str. 95).
Wym. wzbudz. KTY84 | Wyjscie jest uzywane do dostarczenia pradu wzbudzania |21
do czujnika KTY84. Patrz sekcja Ochrona termiczna silni-
ka (str. 95).
Wym. wzbudz. PTC | Wyjécie jest uzywane do dostarczenia pradu wzbudzania |22

do czujnikéw 1...3 PTC. Patrz sekcja Ochrona termiczna
silnika (str. 95).
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
Wym. wzbudz. Pt1000 | WyjsScie jest uzywane do dostarczenia pradu wzbudzania |23
do czujnikéw 1...3 Pt1000. Patrz sekcja Ochrona termiczna
silnika (str. 95).
Magazyn danych AO1 | 13.91 Magazyn danych AO1. 37
Magazyn danych AO2 | 13.92 Magazyn danych AO2. 38
14.78 Wymuszenie wartosci | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-11) -/ real32
AO1 Warto$é wymuszona, ktérej mozna uzy¢ zamiast wybrane-
go sygnatu wyjscia. Patrz parametr 14.71 Wybdr wymusze-
nia AO.
0.000...22.000 mA | Wymuszona warto$¢ wyjscia analogowego All. 1000 =1 mA /1000 =
1mA
14.78 Wymuszona wartos$¢ | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01) 0.000 mA / real32
AO1 Warto$é wymuszona, ktérej mozna uzy¢ zamiast wybrane-
go sygnatu wyjscia. Patrz parametr 14.71 Wybdr wymusze-
nia AO.
0.000...20.000 mA | Wymuszona warto$¢ wyjscia analogowego All. 1000 =1 mA /1000 =
1mA
14.79 Czas filtru AO1 (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01) 0.100 s / real32

Okresla statg czasu filtrowania dla wyjscia analogowego
AOL1.

%

Sygnat
niefiltrowany
100
631 - - - S Sygnat
! filtrowany
1
1
1
\_Y_! t

T
O=Ix(1-etT)

| = sygnat wejéciowy filtrowania (krok)
O = sygnat wyjsciowy filtrowania
t=czas

T = stata czasu filtrowania

0.000 ...30.000 s

Stata czasu filtrowania.

1000=1s/1000=1s
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
14.80 Min. zrédta AO1 (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01) 0.0 Brak jednostki /
Definiuje rzeczywistg wartos¢ sygnatu (wybierang przez real32
parametr 14.77 Zrédto AO1), ktéra odpowiada minimalnej
wartosci wyjscia AO1 (zdefiniowanej przy uzyciu parametru
14.82 AO1 z min. zr. AO1).
Iao1 (MA)
A
14.83
14,82
Sygnat
(rzeczywisty
wybrany za
pomoca
parametru
14.77
lao1 (MA)
14.83 |
14,82
| |
. ) Sygnat
14.81 14.80  (rzeczywisty
wybrany za
pomoca
parametru
14.77
-32768.0 ... 32767.0 | Wartos¢ rzeczywista sygnatu odpowiadajgca minimalnej |1 =1 Brak jednostki /
Brak jednostki wartosci wyjécia AO1. 10 = 1 Brak jednostki
14.81 Maks. zrédta AO1 (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01) 100.0 Brak jednostki /

Definiuje rzeczywistg wartos$é sygnatu (wybierang przez
parametr 14.77 Zrédto AOL), ktéra odpowiada maksymalnej
wartosci wyjscia AO1 (zdefiniowanej przy uzyciu parametru
14.83 AO1zmaks. zr. AO1). Patrz parametr 14.80 Min. zrédta
AOL.

real32

-32768.0 ... 32767.0
Brak jednostki

Wartos$¢ rzeczywista sygnatu odpowiadajaca maksymalnej
wartosci wyjécia AO1.

1=1Brak jednostki /
10 = 1 Brak jednostki
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
14.82 AO1z min. zr. AO1 (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-11) 0.000 mA / real32
Definiuje minimalng warto$¢ wyjscia analogowego AOL.
Patrz tez rysunek przy parametrze 14.80 Min. zrédfa AOL.
0.000...22.000 mA | Minimalna warto$¢ wyjscia AOL. 1000 =1mA /1000 =
1mA
14.82 AO1 z min. Zzr. AO1 (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01) 0.000 mA / real32
Definiuje minimalng warto$¢ wyjscia analogowego AOL.
Patrz tez rysunek przy parametrze 14.80 Min. zrédta AOL.
0.000 ...20.000 mA | Minimalna wartos$¢ wyjscia AOL. 1000 =1 mA /1000 =
1mA
14.83 AO1zmaks. zr. AO1 |(Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FIO-11) 10.000 mA / real32
Okresla maksymalng wartos¢ wyjécia analogowego AO1.
Patrz tez rysunek przy parametrze 14.80 Min. zrédta AOL.
0.000 ...22.000 mA | Maksymalna wartos$¢é wyjscia AOL. 1000 =1 mA /1000 =
1mA
14.83 AO1z maks. zr. AO1 | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01) 10.000 mA / real32
Okresla maksymalng warto$¢ wyjécia analogowego AO1.
Patrz tez rysunek przy parametrze 14.80 Min. zrédta AOL.
0.000 ...20.000 mA | Maksymalna wartos$¢ wyjscia AOL. 1000 =1 mA /1000 =
1mA
14.86 Wartos¢ aktualna (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01) -/ real32
AO2 Wyswietla wartos¢ wyjscia AO2 w mA.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
0.000...22.000 mA | Wartos$¢ wyjscia AO2. 1000 =1 mA /1000 =
1mA
14.87 Zrédto AO2 (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01) Zero / uint32
Wybiera sygnat do potgczenia z wyjéciem analogowym
AO2.
Ewentualnie ustawia wyjscie w tryb wzbudzania w celu
dostarczenia statego pradu do czujnika temperatury.
Opcje zawiera opis parametru 14.77 Zrédfo AOL.
14.88 Wymuszenie wartosci | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01) 0.000 mA / real32
AO2 Warto$¢ wymuszona, ktérej mozna uzy¢ zamiast wybrane-
go sygnatu wyjscia. Patrz parametr 14.71 Wybdr wymusze-
nia AO.
0.000 ...20.000 mA | Wymuszona wartos¢ wyjscia analogowego A02. 1000 =1 mA /1000 =
1mA
14.89 Czas filtru AO2 (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01) 0.100 s / real32

Definiuje stata czasu filtrowania dla wyj$cia analogowego
AO2. Patrz parametr 14.79 Czas filtru AO1.

0.000 ...30.000 s

Stata czasu filtrowania.

1000=1s/1000=1s
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
14.90 Min. zrédta AO2 (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01) 0.0 Brak jednostki /
Definiuje rzeczywistg wartos¢ sygnatu (wybierang przez real32
parametr 14.87 Zrédto AO2), ktéra odpowiada minimalnej
wartosci wyjscia AO2 (zdefiniowanej przy uzyciu parametru
14.92 Wyj. AO2 z min. zr. AO2).
la0z (MA)
A
14.93
14.92
Sygnat
(rzeczywisty
wybrany za
pomocy
parametru
14.87
la02 (MA)
A
14.93 1
14.92
| |
) ) Sygnat
14.91 14.90  (rzeczywisty
wybrany za
pomoca
parametru
14.87
-32768.0 ... 32767.0 | Wartos¢ rzeczywista sygnatu odpowiadajaca minimalnej |1 =1 Brak jednostki /
Brak jednostki wartosci wyjscia AO2. 10 = 1 Brak jednostki
14.91 Maks. zrédta AO2 (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01) 100.0 Brak jednostki /

Definiuje rzeczywistg wartos¢ sygnatu (wybierang przez
parametr 14.87 Zrédto AO2), ktéra odpowiada maksymalnej
wartosci wyjscia AO2 (zdefiniowanej przy uzyciu parametru
14.93 Wyj. AO2 z maks. zr. AO2). Patrz parametr 14.90 Min.
zrédta AO2.

real32

-32768.0 ... 32767.0
Brak jednostki

Wartos$¢ rzeczywista sygnatu odpowiadajaca maksymalnej
wartosci wyjscia AO2.

1=1Brak jednostki /
10 = 1 Brak jednostki
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ

Wybor FbEq 16b / 32b
14.92 Wyj. AO2 z min. zr. (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01) 0.000 mA / real32

AO2 Definiuje minimalng warto$¢ wyjscia analogowego AO2.

Patrz tez rysunek przy parametrze 14.90 Min. zrédta AO2.
0.000...20.000 mA | Minimalna warto$¢ wyjscia AO2. 1000 =1mA /1000 =
1mA

14.93 Wyj. AO2 z maks. zr. | (Widoczne, gdy 14.1 Typ modutu 1 = FAIO-01) 10.000 mA / real32

AO2

Definiuje maksymalng wartos$¢ wyjscia analogowego AO2.

Patrz tez rysunek przy parametrze 14.90 Min. Zzrédta AO2.

0.000 ...20.000 mA

Maksymalna wartos¢ wyjscia AO2.

1000 =1 mA /1000 =
1mA
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
15 Modut rozszerzeri1/O | Konfiguracja modutu rozszerzer we/wy 2.
2 Patrz tez sekcja Programowalne rozszerzenia
we/wy (str. 34).
Uwaga: Zawartosc¢ grupy parametréw rézni sie w zaleznosci
od wybranego typu modutu rozszerzer we/wy.
15.1 Typ modutu 2 Patrz parametr 14.1 Typ modutu 1. - / uint16
15.2 Lokalizacja modutu 2 | Patrz parametr 14.2 Lokalizacja modutu 1. -/ uintl6
153 Stan modutu 2 Patrz parametr 14.3 Stan modutu 1. Brak opcji / uint16
155 Stan DI (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FDIO-01) -/ uintl6
Patrz parametr 14.5 Stan DI.
15.5 Stan DIO (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-11) - / uint16
Patrz parametr 14.5 Stan DIO.
15.5 Stan DIO (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FI0-01) - / uintl6
Patrz parametr 14.5 Stan DIO.
15.6 Stan DI po opéznie- | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FDIO-01) -/ uint16
niach Patrz parametr 14.6 Stan opdznienia DI.
15.6 Stan DIO po opdznie- | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-11) - / uintl6
niach Patrz parametr 14.6 Stan DIO po opdznieniach.
15.6 Stan DIO po opdznie- | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-01) - / uintl6
niach Patrz parametr 14.6 Stan DIO po opdzZnieniach.
15.8 Czas filtra DI (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FDIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.8 Czas filtra DI.
15.8 Czas filtra DIO (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-11) -/ real32
Patrz parametr 14.8 Czas filtra DIO.
15.8 Czas filtra DIO (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.8 Czas filtra DIO.
159 Funkcja DIO1 (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-11) Wejscie / uintl6
Patrz parametr 14.9 Funkcja DIO1.
15.9 Funkcja DIO1 (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FI0-01) Wejscie / uint16
Patrz parametr 14.9 Funkcja DIOL.
15.11 Zrédto wyjécia DIO1 | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-11) Nieaktywne / uint32
Patrz parametr 14.11 Zrédto wyjécia DIOL.
15.11 Zrédto wyjécia DIO1 | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FI0-01) Nieaktywne / uint32
Patrz parametr 14.11 Zrédto wyjécia DIO1.
15.12 Opdznienie Wk. DI1 | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FDIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.12 Opdznienie Wk. DIL.
15.12 Opdznienie Wk. DIO1 | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-11) -/ real32
Patrz parametr 14.12 Opdznienie Wk. DIO1.
15.12 Opédznienie Wk. DIO1 | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.12 Opéznienie Wt. DIO1.
15.13 Opdznienie WYL. DI1 | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FDIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.13 Opdznienie WYL. DIL.
15.13 Opdznienie WYL. (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-11) -/ real32

DIO1

Patrz parametr 14.13 Opdznienie WYt. DIOL.
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15.13 Opdznienie WYL. (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-01) -/ real32
DIO1 Patrz parametr 14.13 Opdznienie WYt. DIO1.
15.14 Funkcja DIO2 (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-11) -/ uintl6
Patrz parametr 14.14 Funkcja DIO2.
15.14 Funkcja DIO2 (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-01) -/ uintl6
Patrz parametr 14.14 Funkcja DIO2.
15.16 Zrédto wyjscia DIO2 | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FI0-11) -/ uint32
Patrz parametr 14.16 Zrédto wyjécia DIO2.
15.16 Zrédto wyjécia DIO2 | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FI0-01) -/ uint32
Patrz parametr 14.16 Zrédto wyjécia DIO2.
15.17 Opédznienie Wk. DI2 | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FDIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.17 Opdznienie Wk. DI2.
15.17 Opdznienie Wt. DIO2 | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-11) -/ real32
Patrz parametr 14.17 Opdznienie Wk. DIO2.
15.17 Opéznienie Wk. DIO2 | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.17 Opéznienie Wt. DIO2.
15.18 Opédznienie WYL. DI2 | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FDIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.18 Opdznienie WYL. DI2.
15.18 Opdznienie WYL. (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-11) -/ real32
DIO2 Patrz parametr 14.18 Opdznienie WYt. DIO2.
15.18 Opdznienie WYL. (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-01) -/ real32
DIO2 Patrz parametr 14.18 Opdznienie WYL. DIO2.
15.19 Funkcja DIO3 (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-01) Wejscie / uint16
Patrz parametr 14.19 Funkcja DIO3.
15.19 Funkcja nadzoru Al | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) Bez dziatania / uint16
Patrz parametr 14.19 Funkcja nadzoru Al.
15.20 Wybdr nadzoru Al (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) -/ uint16
Patrz parametr 14.20 Wybdr nadzoru Al.
15.20 Wybér nadzoru Al (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-11) -/ uintlée
Patrz parametr 14.20 Wybér nadzoru Al.
15.21 Zrédto wyjécia DIO3 | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-01) Nieaktywne / uint32
Patrz parametr 14.21 Zrédto wyjécia DIO3.
1521 Dostrajanie Al (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) Bez dziatania / uint16
Patrz parametr 14.21 Dostrajanie Al.
15.21 Dostrajanie Al (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-11) Bez dziatania / uint16
Patrz parametr 14.21 Dostrajanie Al.
15.22 Opédznienie Wk. DI3 | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FDIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.22 Opdznienie Wt. DI3.
15.22 Opodznienie Wt. DIO3 | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.22 Opdznienie Wt. DIO3.
15.22 Wybdr wymuszenia Al | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) -/ uintl6
Patrz parametr 14.22 Wybdr wymuszenia Al.
15.22 Wybdr wymuszenia Al | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-11) -/ uintl6
Patrz parametr 14.22 Wybdr wymuszenia Al.
15.23 Opédznienie WYL. DI3 | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FDIO-01) -/ real32

Patrz parametr 14.23 Opd6znienie WYL. DI3.
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15.23 Opdznienie WYL. (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-01) -/ real32
DIO3 Patrz parametr 14.23 Opdznienie WYt. DIO3.
15.24 Funkcja DI04 (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-01) Wejscie / uint16
Patrz parametr 14.24 Funkcja DIO4.
15.26 Zrédto wyjécia DIO4 | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-01) -/ uint32
Patrz parametr 14.26 Zrédto wyjécia DIO4.
15.26 Wartos¢ aktualna All | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.26 Wartos$¢ aktualna All.
15.27 Opdznienie Wt. DIO4 | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FI0-01) -/ real32
Patrz parametr 14.27 Opdznienie Wt. DIO4.
15.27 Wartosé skalowana |(Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) -/ real32
All Patrz parametr 14.27 Wartos¢ skalowana All.
15.28 Opdznienie WYL. (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FI0-01) -/ real32
DI04 Patrz parametr 14.28 Opdznienie WYL, DIO4.
15.28 Wymuszenie wartosci | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) -/ real32
All Patrz parametr 14.28 Wymuszenie wartosci All.
15.29 Pozycja przetacznika | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) mA / uintl6
HW All Patrz parametr 14.29 Pozycja przetacznika HW All.
15.30 Wybdr jednostki All | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) mA / uintl6
Patrz parametr 14.30 Wybér jednostki All.
15.31 Stan RO (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FDIO-01) -/ uintl6
Patrz parametr 14.31 Stan RO.
15.31 Stan wyj$cia RO (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FI0-01) - / uintl6
Patrz parametr 14.31 Stan RO.
15.31 Wzmocnienie filtru | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) 1ms / uintl6
All Patrz parametr 14.31 Wzmocnienie filtru All.
15.32 Czas filtru All (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.32 Czas filtru All.
15.33 Min. All (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.33 Min. All.
15.34 Zrédto RO1 (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FDIO-01) Nieaktywne / uint32
Patrz parametr 14.34 Zrédto RO1L.
15.34 Zrédto RO1 (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-01) Nieaktywne / uint32
Patrz parametr 14.34 Zrédto ROL.
15.34 Maks. All (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.34 Maks. All.
15.35 Opdznienie Wk. RO1 | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FDIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.35 Opdznienie Wk. RO1.
15.35 Opdznienie WE. RO1 | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.35 Opéznienie Wt. ROL.
15.35 All skal. do min. All | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.35 All skal. do min. All.
15.36 Opdznienie WYt. RO1 | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FDIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.36 OpdZnienie WYL. RO1.
15.36 Opdznienie WYL. RO1 | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-01) -/ real32

Patrz parametr 14.36 Opdznienie WYL. ROL.
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15.36 All skal. do maks. All | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.36 All skal. do maks. All.
15.37 Zrédto RO2 (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FDIO-01) Nieaktywne / uint32
Patrz parametr 14.37 Zrédto RO2.
15.37 Zrédto RO2 (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-01) Nieaktywne / uint32
Patrz parametr 14.37 Zrédto RO2.
15.38 Opédznienie Wk. RO2 | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FDIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.38 Opdznienie Wt. RO2.
15.38 Opodznienie WE. RO2 | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.38 Opéznienie Wt. RO2.
15.39 Opdznienie WYL. RO2 | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FDIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.39 Opéznienie WYt. RO2.
15.39 Opodznienie WYL. RO2 | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.39 Opdznienie WYt. RO2.
15.41 Wartos$¢ aktualna Al2 | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.41 Wartos$¢ aktualna Al2.
15.42 Wartoéé skalowana | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) -/ real32
A2 Patrz parametr 14.42 Wartos¢ skalowana Al2.
15.43 Wymuszenie wartosci | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) -/ real32
Al2 Patrz parametr 14.43 Wymuszenie wartosci Al2.
15.44 Pozycja przetacznika | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) mA / uintl6
HW AI2 Patrz parametr 14.44 Pozycja przetgcznika HW Al2.
15.45 Wybér jednostki Al2 | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) mA / uint16
Patrz parametr 14.45 Wybor jednostki Al2.
15.46 Wzmocnienie filtru | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) 1ms / uintl6
Al2 Patrz parametr 14.46 Wzmocnienie filtru Al2.
15.47 Czas filtru Al2 (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.47 Czas filtru Al2.
15.48 Min. Al2 (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.48 Min. Al2.
15.49 Maks. Al2 (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.49 Maks. Al2.
15.50 Al2 skal. do min. Al2 | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.50 Al2 skal. do min. Al2.
15.51 Al2 skal. do maks. Al2 | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.51 Al2 skal. do maks. Al2.
15.56 Wartos$¢ aktualna Al3 | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = F10-11) -/ real32
Patrz parametr 14.56 Wartosc¢ aktualna Al3.
15.57 Wartoéé skalowana | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-11) -/ real32
Al3 Patrz parametr 14.57 Warto$¢ skalowana Al3.
15.58 Wymuszenie wartosci | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-11) -/ real32
Al3 Patrz parametr 14.58 Wymuszenie wartosci Al3.
15.59 Pozycja przetacznika | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-11) mA / uintl6
HW AI3 Patrz parametr 14.59 Pozycja przetacznika HW Al3.
15.60 | Wybor jednostki Al3 | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FI0-11) mA / uint16

Patrz parametr 14.60 Wybér jednostki Al3.
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15.61 Wzmocnienie filtru | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-11) 1ms / uintl6
Al3 Patrz parametr 14.61 Wzmocnienie filtru Al3.
15.62 Czas filtru AI3 (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-11) -/ real32
Patrz parametr 14.62 Czas filtru Al3.
15.63 Min. AI3 (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-11) -/ real32
Patrz parametr 14.63 Min. Al3.
15.64 Maks. Al3 (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-11) -/ real32
Patrz parametr 14.64 Maks. Al3.
15.65 AlI3 skal. do min. AI3 | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-11) -/ real32
Patrz parametr 14.65 AlI3 skal. do min. Al3.
15.66 AlI3 skal. do maks. AI3 | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-11) -/ real32
Patrz parametr 14.66 Al3 skal. do maks. Al3.
15.71 Wybdr wymuszenia |(Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) - / uintl6
AO Patrz parametr 14.71 Wybdr wymuszenia AO.
15.71 Wybdr wymuszenia | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-11) - / uintl6
AO Patrz parametr 14.71 Wybdr wymuszenia AO.
15.76 Wartos¢ aktualna (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) -/ real32
AO1 Patrz parametr 14.76 Wartos¢ aktualna AOL.
15.77 Zrédto AOL (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) Zero / uint32
Patrz parametr 14.77 Zrédto AO1.
15.78 Wymuszenie wartosci | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-11) -/ real32
AO1 Patrz parametr 14.78 Wymuszenie wartosci AO1.
15.78 Wymuszenie wartoséci | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) -/ real32
AO1 Patrz parametr 14.78 Wymuszona wartos$¢ AO1.
15.79 Czas filtru AO1 (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.79 Czas filtru AOL.
15.80 Min. zrédfa AO1 (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.80 Min. zrodta AOL.
15.81 Maks. zrédta AO1 (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.81 Maks. zrédta AO1.
15.82 AO1 z min. zr. AO1 (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-11) -/ real32
Patrz parametr 14.82 AO1 z min. zr. AOL.
15.82 AO1z min. zr. AO1 (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.82 AO1 z min. zr. AO1.
15.83 AO1zmaks. zr. AO1 |(Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FIO-11) -/ real32
Patrz parametr 14.83 AO1 z maks. zr. AO1.
15.83 AO1 z maks. zr. AO1 | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.83 AO1 z maks. zr. AOL.
15.86 Wartos¢ aktualna (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) -/ real32
AO2 Patrz parametr 14.86 Wartos$¢ aktualna AO2.
15.87 Zrédto AO2 (Widoczne, gdy 15.1 Txp modutu 2 = FAIO-01) Zero / uint32
Patrz parametr 14.87 Zrédto AO2.
15.88 Wymuszenie wartosci | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) -/ real32
AO2 Patrz parametr 14.88 Wymuszenie wartosci AO2.
15.89 Czas filtru AO2 (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) -/ real32

Patrz parametr 14.89 Czas filtru AO2.
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15.90 Min. zrédta AO2 (widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.90 Min. zrédfa AO2.
15.91 Maks. Zrédta AO2 (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.91 Maks. zrédta AO2.
15.92 Wyj. AO2 z min. zr. (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) -/ real32
AO2 Patrz parametr 14.92 Wyj. AO2 z min. zr. AO2.
15.93 Wyj. AO2 z maks. zr. | (Widoczne, gdy 15.1 Typ modutu 2 = FAIO-01) -/ real32

AO2

Patrz parametr 14.93 Wyj. AO2 z maks. zr. AO2.
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16 Modut rozszerzeri1/O | Konfiguracja modutu rozszerzer we/wy 3.
g Patrz tez sekcja Programowalne rozszerzenia
we/wy (str. 34).
Uwaga: Zawartosc¢ grupy parametréw rézni sie w zaleznosci
od wybranego typu modutu rozszerzer we/wy.
16.1 Typ modutu 3 Patrz parametr 14.1 Typ modutu 1. Brak / uint16
16.2 Lokalizacja modutu 3 | Patrz parametr 14.2 Lokalizacja modutu 1. -/ uintl6
16.3 Stan modutu 3 Patrz parametr 14.3 Stan modutu 1. Brak opcji / uint16
16.5 Stan DI (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FDIO-01) -/ uintl6
Patrz parametr 14.5 Stan DI.
16.5 Stan DIO (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-11) - / uint16
Patrz parametr 14.5 Stan DIO.
16.5 Stan DIO (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-01) -/ uintl6
Patrz parametr 14.5 Stan DIO.
16.6 Stan DI po opéznie- | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FDIO-01) -/ uint16
niach Patrz parametr 14.6 Stan opdznienia DI.
16.6 Stan DIO po opdznie- | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-11) - / uintl6
niach Patrz parametr 14.6 Stan DIO po opdznieniach.
16.6 Stan DIO po opdznie- | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-01) - / uintl6
niach Patrz parametr 14.6 Stan DIO po opdzZnieniach.
16.8 Czas filtra DI (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FDIO-01) 10.0 ms / real32
Patrz parametr 14.8 Czas filtra DI.
0.8...100.0 ms 10=1ms/1=1ms
16.8 Czas filtra DIO (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-11) -/ real32
Patrz parametr 14.8 Czas filtra DIO.
16.8 Czas filtra DIO (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.8 Czas filtra DIO.
16.9 Funkcja DIO1 (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-11) Wejscie / uint16
Patrz parametr 14.9 Funkcja DIOL.
16.9 Funkcja DIO1 (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-01) Wejscie / uint16
Patrz parametr 14.9 Funkcja DIO1.
16.11 Zrédto wyjécia DIO1 | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-11) Nieaktywne / uint32
Patrz parametr 14.11 Zrédto wyjécia DIO1.
16.11 Zrédto wyjscia DIO1 | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-01) Nieaktywne / uint32
Patrz parametr 14.11 Zrédto wyjécia DIO1.
16.12 Opdznienie Wk. DI1 | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FDIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.12 Opdznienie Wk. DIL.
16.12 Opédznienie Wk. DIO1 | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-11) -/ real32
Patrz parametr 14.12 Opéznienie Wt. DIO1.
16.12 Opdznienie Wt. DIO1 | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.12 Opdznienie Wt. DIO1.
16.13 Opdznienie WYL. DI1 | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FDIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.13 Opdznienie WYt. DI1.
16.13 Opodznienie WYL. (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-11) -/ real32

DIO1

Patrz parametr 14.13 Opdznienie WY+, DIO1.
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16.13 Opdznienie WYL. (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-01) -/ real32
DIO1 Patrz parametr 14.13 Opdznienie WYt. DIO1.
16.14 Funkcja DIO2 (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-11) Wejscie / uint16
Patrz parametr 14.14 Funkcja DIO2.
16.14 Funkcja DIO2 (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-01) Wejscie / uintl6
Patrz parametr 14.14 Funkcja DIO2.
16.16 Zrédto wyjscia DIO2 | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-11) Nieaktywne / uint32
Patrz parametr 14.16 Zrédto wyjécia DIO2.
16.16 Zrédto wyjécia DIO2 | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-01) Nieaktywne / uint32
Patrz parametr 14.16 Zrédto wyjécia DIO2.
16.17 Opodznienie WE. DI2 | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FDIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.17 Opdznienie Wk. DI2.
16.17 Opdznienie Wt. DIO2 | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-11) -/ real32
Patrz parametr 14.17 Opdznienie Wk. DIO2.
16.17 Opédznienie Wk. DIO2 | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.17 Opéznienie Wt. DIO2.
16.18 Opodznienie WYL. DI2 | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FDIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.18 Opdznienie WYL. DI2.
16.18 Opdznienie WYL. (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-11) -/ real32
DIO2 Patrz parametr 14.18 Opdznienie WYt. DIO2.
16.18 Opdznienie WYL. (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-01) -/ real32
DIO2 Patrz parametr 14.18 Opdznienie WYL. DIO2.
16.19 Funkcja nadzoru Al | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) Bez dziatania / uintl6
Patrz parametr 14.19 Funkcja nadzoru Al.
16.19 Funkcja DIO3 (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-01) Wejscie / uint16
Patrz parametr 14.19 Funkcja DIO3.
16.20 Wybdr nadzoru Al (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) -/ uint16
Patrz parametr 14.20 Wybdr nadzoru Al.
16.20 Wybér nadzoru Al (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-11) -/ uintlée
Patrz parametr 14.20 Wybdr nadzoru Al.
16.21 Dostrajanie Al (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) Bez dziatania / uintl6
Patrz parametr 14.21 Dostrajanie Al.
16.21 Dostrajanie Al (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-11) Bez dziatania / uint16
Patrz parametr 14.21 Dostrajanie Al.
16.21 Zrédto wyjécia DIO3 | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-01) Nieaktywne / uint32
Patrz parametr 14.21 Zrédto wyjécia DIO3.
16.22 Wybdr wymuszenia Al | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) -/ uintl6
Patrz parametr 14.22 Wybdr wymuszenia Al.
16.22 Wartoé¢ aktualna Al | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-11) -/ uint1l6
Patrz parametr 14.22 Wybdér wymuszenia Al.
16.22 Opdznienie WE. DI3 | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FDIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.22 Opdznienie Wt. DI3.
16.22 Opdznienie Wt. DIO3 | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.22 Opdznienie Wt. DIO3.
16.23 Opéznienie WYL. DI3 | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FDIO-01) -/ real32

Patrz parametr 14.23 Opd6znienie WYL. DI3.
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16.23 Opdznienie WYL. (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-01) -/ real32
DIO3 Patrz parametr 14.23 Opdznienie WYt. DIO3.
16.24 Funkcja DI04 (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-01) Wejscie / uint16
Patrz parametr 14.24 Funkcja DIO4.
16.26 Aktualna wartos$¢ All | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.26 Wartosc¢ aktualna All.
16.26 Zrédto wyjscia DIO4 | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-01) Nieaktywne / uint32
Patrz parametr 14.26 Zrédto wyjécia DIO4.
16.27 Wartosé skalowana |(Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) -/ real32
All Patrz parametr 14.27 Warto$¢ skalowana All.
16.27 Opédznienie Wt. DIO4 | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.27 Opdznienie Wt. DIO4.
16.28 Wymuszenie wartosci | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) -/ real32
All Patrz parametr 14.28 Wymuszenie wartosci All.
16.28 Opdznienie WYL. (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-01) -/ real32
DI04 Patrz parametr 14.28 Opdznienie WYL. DIO4.
16.29 Pozycja przetacznika | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) mA / uintl6
HW All Patrz parametr 14.29 Pozycja przetacznika HW All.
16.30 Wybdr jednostki All | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) mA / uint16
Patrz parametr 14.30 Wybér jednostki All.
16.31 Stan RO (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FDIO-01) -/ uintl6
Patrz parametr 14.31 Stan RO.
16.31 Stan wyj$cia RO (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-01) - / uintl6
Patrz parametr 14.31 Stan RO.
16.31 Wzmocnienie filtru | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) 1ms / uintl6
All Patrz parametr 14.31 Wzmocnienie filtru All.
16.32 Czas filtru All (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.32 Czas filtru All.
16.33 Min. All (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.33 Min. All.
16.34 Zrédto RO1 (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FDIO-01) Nieaktywne / uint32
Patrz parametr 14.34 Zrédto RO1L.
16.34 Zrédto RO1 (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FI0-01) Nieaktywne / uint32
Patrz parametr 14.34 Zrédto ROL.
16.34 Maks. All (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.34 Maks. All.
16.35 Opdznienie Wk. RO1 | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FDIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.35 Opdznienie Wk. RO1.
16.35 Opdznienie WE. RO1 | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.35 Opéznienie Wt. ROL.
16.35 All skal. do min. All | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.35 All skal. do min. All.
16.36 Opodznienie WYL. RO1 | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FDIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.36 OpdZnienie WYL. RO1.
16.36 Opdznienie WYL. RO1 | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-01) -/ real32

Patrz parametr 14.36 Opdznienie WYL. ROL.
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16.36 All skal. do maks. All | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.36 All skal. do maks. All.
16.37 Zrédto RO2 (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FDIO-01) Nieaktywne / uint32
Patrz parametr 14.37 Zrédto RO2.
16.37 Zrédto RO2 (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-01) Nieaktywne / uint32
Patrz parametr 14.37 Zrédto RO2.
16.38 Opédznienie Wk. RO2 | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FDIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.38 Opdznienie Wt. RO2.
16.38 Opdznienie WE. RO2 | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.38 Opéznienie Wt. RO2.
16.39 Opodznienie WYL.RO2 | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FDIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.39 Opéznienie WYt. RO2.
16.39 Opdznienie WYL. RO2 | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.39 Opdznienie WYt. RO2.
16.41 Wartos$¢ aktualna Al2 | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.41 Wartos$¢ aktualna Al2.
16.42 Wartos$¢ skalowana | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) -/ real32
A2 Patrz parametr 14.42 Wartos¢ skalowana Al2.
16.43 Wymuszenie wartosci | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) -/ real32
Al2 Patrz parametr 14.43 Wymuszenie wartosci Al2.
16.44 Pozycja przetacznika | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) mA / uintl6
HW AI2 Patrz parametr 14.44 Pozycja przetgcznika HW Al2.
16.45 Wybér jednostki Al2 | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) mA / uint16
Patrz parametr 14.45 Wybor jednostki Al2.
16.46 Wzmocnienie filtru | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) 1ms / uintl6
Al2 Patrz parametr 14.46 Wzmocnienie filtru Al2.
16.47 Czas filtru AI2 (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.47 Czas filtru Al2.
16.48 Min. Al2 (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.48 Min. Al2.
16.49 Maks. Al2 (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.49 Maks. Al2.
16.50 Al2 skal. do min. Al2 | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.50 Al2 skal. do min. Al2.
16.51 Al2 skal. do maks. Al2 | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.51 Al2 skal. do maks. Al2.
16.56 Wartos$¢ aktualna Al3 | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-11) -/ real32
Patrz parametr 14.56 Wartosc¢ aktualna Al3.
16.57 Wartoéé skalowana | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-11) -/ real32
Al3 Patrz parametr 14.57 Warto$¢ skalowana Al3.
16.58 Wymuszenie wartosci | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-11) -/ real32
Al3 Patrz parametr 14.58 Wymuszenie wartosci Al3.
16.59 Pozycja przetacznika | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-11) mA / uintl6
HW AI3 Patrz parametr 14.59 Pozycja przetacznika HW Al3.
16.60 | Wybor jednostki Al3 | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-11) mA / uint16

Patrz parametr 14.60 Wybér jednostki Al3.
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16.61 Wzmocnienie filtru | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-11) 1ms / uintl6
Al3 Patrz parametr 14.61 Wzmocnienie filtru Al3.
16.62 Czas filtru AI3 (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-11) -/ real32
Patrz parametr 14.62 Czas filtru Al3.
16.63 Min. AI3 (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-11) -/ real32
Patrz parametr 14.63 Min. Al3.
16.64 Maks. Al3 (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-11) -/ real32
Patrz parametr 14.64 Maks. Al3.
16.65 AlI3 skal. do min. AI3 | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-11) -/ real32
Patrz parametr 14.65 AlI3 skal. do min. AI3.
16.66 Al3 skal. do maks. AI3 | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-11) -/ real32
Patrz parametr 14.66 Al3 skal. do maks. Al3.
16.71 Wybdr wymuszenia |(Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) - / uintl6
AO Patrz parametr 14.71 Wybdr wymuszenia AO.
16.71 Wybdr wymuszenia | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-11) - / uintl6
AO Patrz parametr 14.71 Wybdr wymuszenia AO.
16.76 Wartos¢ aktualna (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) -/ real32
AO1 Patrz parametr 14.76 Wartos¢ aktualna AOL.
16.77 Zrédto AOL (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) Zero / uint32
Patrz parametr 14.77 Zrédto AO1.
16.78 Wymuszenie wartosci | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-11) -/ real32
AO1 Patrz parametr 14.78 Wymuszenie wartosci AOL.
16.78 Wymuszenie wartoséci | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) -/ real32
AO1 Patrz parametr 14.78 Wymuszona wartos$¢ AO1.
16.79 Czas filtru AO1 (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.79 Czas filtru AOL.
16.80 Min. zrédfa AO1 (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.80 Min. zrodta AOL.
16.81 Maks. zrédta AO1 (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.81 Maks. zrédta AO1.
16.82 AO1 z min. zr. AO1 (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-11) -/ real32
Patrz parametr 14.82 AO1 z min. zr. AOL.
16.82 AO1z min. zr. AO1 (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.82 AO1 z min. zr. AO1.
16.83 AO1z maks. zr. AO1 |(Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FIO-11) -/ real32
Patrz parametr 14.83 AO1 z maks. zr. AO1.
16.83 AO1 z maks. zr. AO1 | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.83 AO1 z maks. zr. AOL.
16.86 Wartos¢ aktualna (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) -/ real32
AO2 Patrz parametr 14.86 Wartos$¢ aktualna AO2.
16.87 Zrédto AO2 (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) Zero / uint32
Patrz parametr 14.87 Zrédto AO2.
16.88 Wymuszenie wartosci | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) -/ real32
AO2 Patrz parametr 14.88 Wymuszenie wartosci AO2.
16.89 Czas filtru AO2 (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) -/ real32

Patrz parametr 14.89 Czas filtru AO2.
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16.90 Min. zrédta AO2 (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.90 Min. zrédfa AO2.
16.91 Maks. Zrédta AO2 (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) -/ real32
Patrz parametr 14.91 Maks. zrédta AO2.
16.92 Wyj. AO2 z min. zr. (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) -/ real32
AO2 Patrz parametr 14.92 Wyj. AO2 z min. zr. AO2.
16.93 Wyj. AO2 z maks. zr. | (Widoczne, gdy 16.1 Typ modutu 3 = FAIO-01) -/ real32

AO2

Patrz parametr 14.93 Wyj. AO2 z maks. zr. AO2.
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19 Tryb pracy Wybér lokalnych i zewnetrznych Zzrédet miejsc sterowania
itrybdw pracy.
Patrz tez sekcja Tryby dziatania przemiennika czestotliwo-
$ci (str. 26).
19.1 Aktualny tryb pracy |Wyswietla uzywany obecnie tryb pracy. Zero / uint16
Patrz parametry 19.11...19.14.
Ten parametr jest tylko do odczytu.

Zero Brak. 1

Predkos¢ Sterowanie predkoscia (w trybie sterowania silnikiem DTC). |2

Moment Sterowanie momentem (w trybie sterowania silnikiem 3
DTC).

Min. Selektor momentu poréwnuje wyjscie kontrolera predkosci | 4
(25.1 Ster. predk.: w.zad. momentu) i warto$¢ zadang mo-
mentu (26.74 Wyj. w. zad. mom. po ramp.), a nastepnie
wybiera mniejsza wartosé.

Maks. Selektor momentu poréwnuje wyjscie kontrolera predkosci |5
(25.1 Ster. predk.: w.zad. momentu) i wartos$¢ zadang mo-
mentu (26.74 Wyj. w. zad. mom. po ramp.), a nastepnie
wybiera wieksza wartos¢.

Dodaj Wartos¢ wyjsciowa kontrolera predkosci jest dodawana |6
do wartosci zadanej momentu.

Napigcie Sterowanie napieciem DC. 7

Skalarne (Hz) Sterowanie czestotliwoscia w trybie skalarnego sterowania |10
silnikiem.

Skalarne (obr./min) |Sterowanie predkoscia w trybie skalarnego sterowania 11
silnikiem.

Wymuszone magn. | Silnik w trybie magnesowania. 20

19.11 Wybdr Zewl/Zew2 | Zrédio wyboru zewnetrznego miejsca sterowania Zewl / uint32
ZEW1/ZEW2.
0=ZEW1
1=ZEW2

Zewl ZEW1 (wybdr na state). 0

Zew?2 ZEW2 (wybdr na state). 1

FBA A MCW bit 11 Bit 11 stowa sterowania odebrany za posrednictwem inter- |2
fejsu magistrali komunikacyjnej A.

Di1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 0). |3

DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit1). |4

DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit2). |5

DI14 Wejscie cyfrowe DI4 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 3). |6

DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 4). |7

DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.2 Stan DI po opéznieniach, bit 5). |8

DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (11.2 Stan DIO po opdznie- |11
niach, bit 0).

DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.2 Stan DIO po opdznie- |12

niach, bit 1).
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EFB MCW bit 11

Bit 11 stowa sterowania odebrany przy uzyciu interfejsu
wbudowanej magistrali komunikacyjnej.

32

Inny [bit]

Patrz Wyrazenia i skroty (str. 140).

19.12

Tryb sterowania
Zewl

Wybiera tryb pracy dla zewnetrznego miejsca sterowania
ZEWI1.

Predkos¢ / uint16

Zero

Brak.

Predkosc¢

Sterowanie predkoscia. Uzywana warto$¢ zadana momentu
to 25.1 Ster. predk.: w.zad. momentu (wartos$¢ wyjsciowa
faficucha wartosci zadanej predkosci).

Moment

Sterowanie momentem. Uzywana warto$¢ zadana momen-
tuto 26.74 Wyj. w. zad. mom. po ramp. (wartos$¢ wyjsciowa
faricucha wartosci zadanej predkosci).

Minimum

Kombinacja opcji Predkos¢ i Moment: selektor momentu
poréwnuje wyjscie kontrolera predkosci (25.1 Ster. predk.:
w.zad. momentu) i warto$¢ zadang momentu (26.74 Wyj.
w. zad. mom. po ramp.), a nastepnie wybiera mniejsza
wartos¢.

Jesli btad predkoscijest ujemny, przemiennik czestotliwo-
$ci uzywa wyjscia kontrolera predkosci do chwili, gdy btad
predkosci bedzie ponownie dodatni.

Chroni to przemiennik czestotliwos$ci przed niekontrolowa-

nym przyspieszeniem, gdy w sterowaniu momentem ob-
cigzenie zostanie utracone.

Maksimum

Kombinacja opcji Predkos¢ i Moment: selektor momentu
pordwnuje wyjscie kontrolera predkosci (25.1 Ster. predk.:
w.zad. momentu) i wartos¢ zadang momentu (26.74 Wyj.
w. zad. mom. po ramp.), a nastepnie wybiera wieksza
wartosé.

Jesli bfad predkoscijest dodatni, przemiennik czestotliwo-
$ci uzywa wyjscia kontrolera predkosci do chwili, gdy btad
predkosci bedzie ponownie ujemny.

Chroni to przemiennik czestotliwosci przed niekontrolowa-

nym przyspieszeniem, gdy w sterowaniu momentem ob-
cigzenie zostanie utracone.

Dodaj

Kombinacja opcji Predkos¢ i Moment: Selektor momentu
dodaje wartos¢ wyjsciowa taricucha wartosci zadanej
predkosci do wyjscia taricucha wartosci zadanej momentu.

Napiecie

(Tylko jednostki sterujace typu BCU) Sterowanie napieciem
DC. Uzywana warto$¢ zadana momentu to 29.1 Sterow.
nap. DC dla wart. zad. momentu (warto$¢ wyjsciowa taricu-
cha wartosci zadanej napigcia DC).

19.14

Tryb sterowania
Zew?2

Wybiera tryb pracy dla zewnetrznego miejsca sterowania
ZEW2.

Dostepne opcje zawiera opis parametru 19.12 Tryb stero-
wania Zewl.

Predkos¢ / uint16

19.16

Tryb sterowania lokal-
nego

Wybiera tryb pracy dla sterowania lokalnego.

Predkos¢ / uint16

Predkosc¢

Sterowanie predkoscia. Uzywana warto$¢ zadana momentu
to 25.1 Ster. predk.: w.zad. momentu (wartos¢ wyjsciowa
faricucha wartosci zadanej predkosci).

0
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Moment Sterowanie momentem. Uzywana warto$¢ zadanamomen- | 1
tuto 26.74 Wyj. w. zad. mom. po ramp. (warto$é wyjsciowa
taricucha wartosci zadanej predkosci).
19.17 Blokada ster. lokalne- | Wigcza/wytacza mozliwosc sterowania lokalnego (przyciski | Nie / uint16
go Start i Stop na panelu sterowania oraz sterowanie lokalne
w programie komputerowym).
OSTRZEZENIE!
Przed wytagczeniem sterowania lokalnego nalezy sie
upewnié, ze panel sterowania nie jest wymagany do
zatrzymania przemiennika czestotliwosci.
Nie Sterowanie lokalne wiaczone. 0
Tak Sterowanie lokalne wytaczone. 1
19.20 Jedn. zad. ster. skalar- | Wybiera typ wartosci zadanej dla trybu skalarnego stero- | Obr./min / uint16

nego

wania silnikiem.

Patrz takze sekcja dotyczaca obstugi Tryby dziatania
przemiennika czestotliwosci (str. 26) i parametr 99.4 Tryb
sterowania silnikiem.

Uwaga: Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.

Hz Hz. 0
Warto$¢ zadana jest pobierana z parametru 28.2 Wyjscie
rampy w. zad. czest. (warto$¢é wyjéciowa faricucha sterowa-
nia czestotliwodcia).

Obr./min Obr./min. Warto$¢ zadana jest pobierana z parametru23.2 |1

W. zad. predkosci po ramp. (warto$¢ zadana predkosci po
okresleniu rampy i krzywej).
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20 Start/stop/kierunek

Wybdr Zrédta sygnatéw sterowania start/stop/kierunek
oraz zezwolenia na bieg/start/bieg prébny przy uzyciu
dodatniej/ujemnej wartosci zadanej.

Wiecej informacji o miejscach sterowania przedstawiono
w sekcji Sterowanie lokalne a sterowanie zewnetrz-
ne (str. 23).

20.1 Komendy Zewl

Wybiera zrédto polecenia uruchomienia, zatrzymania i
kierunku dla zewnetrznego miejsca sterowania 1 (ZEW1).

Patrz tez parametry 20.2...20.5.

Wel: start; We2: kieru-
nek / uintl6

Nie wybrano

Nie wybrano zrédet polecen startu lub stopu.

Wel: start

Zrédto polecert uruchamiania i zatrzymywania jest wybie-
rane za pomocg parametru 20.3 Zrédto Wel Zewl. Zmiany
stanu bitédw Zrédta sg interpretowane w nastepujacy spo-
séb:

Stan zrédta 1 (20.3) Polecenie

0-1(20.2 = Zbocze) Uruchomienie
1(20.2 = Poziom)

0 Zatrzymanie

Wel: start; We2: kieru-
nek

Zrédto okreélone przez parametr 20.3 Zrédto Wel Zew1
jest sygnatem uruchomienia. Zrédto okreélone przez para-
metr 20.4 Zrédto We2 Zew1l wskazuje kierunek. Zmiany
stanu bitdw Zrddta sg interpretowane w nastepujacy spo-
séb:

Stan zZrédta 2 Polecenie

(20.4)

Stan zZrédta 1
(20.3)

0 Dowolny Zatrzymanie

0-1(20.2 = Zbo- 0
cze)

Start do przodu

. 1 Start do tytu
1(20.2 = Poziom)

Wel: st. w przéd;
We2: st. w tyt

Zrédto okreslone przez parametr 20.3 Zrédto Wel Zewl
jest sygnatem uruchomienia do przodu. Zrédto okreslone
przez parametr 20.4 Zrédto We2 Zew1 jest sygnatem uru-
chomienia do tytu. Zmiany stanu bitéw zrédta s interpre-
towane w nastepujacy sposdb:

Stan Zrédta 1 Stan zrédta 2 Polecenie
(20.3) (20.4)

0 0 Zatrzymanie

0-1(20.2 = Zbo- 0 Start do przodu
cze)

1(20.2 = Poziom)

0 0-1(20.2 = Zbo- Start do tytu

cze)
1(20.2 = Poziom)
1 1 Zatrzymanie
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Nazwa / Zakres /
Wybér

Opis

Def / Typ
FbEq 16b / 32b

WelP: start; We2:
stop

Zrédta polecer uruchamiania i zatrzymywania sa wybierane
za pomoca parametréw 20.3 Zrédto Wel Zew1i20.4 Zrédto
We2 Zewl.

Zmiany stanu bitéw Zrédta sg interpretowane w nastepu-
jacy sposdb:

Stan zrédta 2 Polecenie

(20.4)

Stan zrédfa 1
(20.3)

0-1 1 Uruchomienie

Dowolny 0 Zatrzymanie

Uwaga: Przy tym ustawieniu sygnat startu jest zawsze wy-
zwalany przez zbocze bez wzgledu na parametr 20.2 Typ
wyzw. startu Zewl.

4

WelP: start; We2:
stop; We3: kier.

Zrédta polecer uruchamiania i zatrzymywania sa wybierane
za pomoca parametréw 20.3 Zrédto Wel Zewli20.4 Zrédto
We2 Zewl.

Zrédto okreélone przez parametr 20.5 Zrédto we3 Zewl
wskazuje kierunek. Zmiany stanu bitéw Zrédta sginterpre-
towane w nastepujacy sposdb:

Stan Zrédta 1 | Stan zrédta 2 | Stan zrédta 3 | Polecenie

(20.3) (20.4) (20.5)

Start do
przodu

0-1 1 0

0-1 1 1 Start do tytu

Dowolny 0 Dowolny | Zatrzymanie

Uwaga: Przy tym ustawieniu sygnat startu jest zawsze wy-
zwalany przez zbocze bez wzgledu na parametr 20.2 Typ
wyzw. startu Zewl.

(S}

WelP: st. w przéd;
We2P: st. w tyt; We3:
stop

Zrédfa poleceri uruchamiania i zatrzymywania sa wybierane
za pomoca parametréw 20.3 Zrédto Wel Zewl, 20.4 Zrédto
We2 Zewl i 20.5 Zrédto we3 Zewl. Zmiany stanu bitéw
Zrédta sg interpretowane w nastepujacy sposdb:

Stan zrédta 1 | Stan zrédta 2 | Stan zrédta 3 | Polecenie

(20.3) (20.4) (20.5)

Start do
przodu

0-1 Dowolny 1

Dowolny 0-1 1 Start do tytu

Dowolny Dowolny 0 Zatrzymanie

Uwaga: Przy tym ustawieniu sygnat startu jest zawsze wy-
zwalany przez zbocze bez wzgledu na parametr 20.2 Typ
wyzw. startu Zewl.

o

Panel sterowania

Polecenia startu i stopu sg pobierane z panelu sterowania.
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
Magistrala komunika- | Polecenia startu i stopu sg pobierane z adaptera komuni- |12
cyjna A kacyjnego A.
Uwaga: Przy tym ustawieniu sygnat startu jest zawsze wy-
zwalany przez poziom bez wzgledu na parametr 20.2 Typ
wyzw. startu Zewl.

Wbudowana mag. Polecenia startu i stopu sg pobierane z interfejsu wbudo- |14

komunikac. wanej magistrali komunikacyjnej.
Uwaga: Przy tym ustawieniu sygnat startu jest zawsze wy-
zwalany przez poziom bez wzgledu na parametr 20.2 Typ
wyzw. startu Zewl.

tacze M/F Polecenia startu i stopu sg pobierane zinnego przemienni- |15
ka czestotliwosci za pomoca tacza miedzy przemiennikami
nadrzednym i podrzednym.
Uwaga: Przy tym ustawieniu sygnat startu jest zawsze wy-
zwalany przez poziom bez wzgledu na parametr 20.2 Typ
wyzw. startu Zewl.

Program aplikacyjny | Polecenia uruchomienia i zatrzymania sg pobierane ze 21
stowa sterowania programu aplikacyjnego (parametr 6.2
Stowo sterowania aplikacji).
Uwaga: Przy tym ustawieniu sygnat startu jest zawsze wy-
zwalany przez poziom bez wzgledu na parametr 20.2 Typ
wyzw. startu Zewl.

ATF Zarezerwowane. 22

Kontroler DDCS Komendy startu i stopu sg pobierane z zewnetrznego 16
kontrolera DDCS.
Uwaga: Przy tym ustawieniu sygnat startu jest zawsze wy-
zwalany przez poziom bez wzgledu na parametr 20.2 Typ
wyzw. startu Zewl.

20.2 Typ wyzw. startu Definiuje, czy sygnat startu dla zewnetrznego miejsca ste- | Zbocze / uint16
Zewl rowania ZEW1 jest wyzwalany przez zbocze, czy poziom.

Uwaga: Ten parametr ma zastosowanie tylko wtedy, gdy
parametr 20.1 Komendy Zewl1 jest ustawiony na wartos$c
Wel: start, Wel: start; We2: kierunek, Wel: st. w przéd; We2:
st. w tyt lub Panel sterowania.
Zbocze Sygnat uruchomienia jest wyzwalany przez zbocze. (o]
Poziom Sygnat startu jest wyzwalany przez poziom. 1

20.3 Zrédto Wel Zewl Wybiera zrédto 1 dla parametru 20.1 Komendy Zew1. DI1 / uint32
Nie wybrano 0 (zawsze wytaczone). 0
Wybrano 1 (zawsze wtaczone). 1
DIl Wejscie cyfrowe DI1 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit2). |4
DI4 Wejscie cyfrowe D14 (10.2 Stan DI po opéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 4). |6
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
Dl6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.2 Stan DI po opéznieniach, bit 5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (11.2 Stan DIO po opdznie- |10
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.2 Stan DIO po opdznie- |11
niach, bit 1).
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skréty (str. 140). -
20.4 Zrédto We2 Zewl Wybiera zrédto 2 dla parametru 20.1 Komendy Zewl. DI2 / uint32
Dostepne opcje zawiera opis parametru 20.3 Zrédto Wel
Zewl.
205 Zrodto we3 zewl Wybiera Zrédto 3 dla parametru 20.1 Komendy Zewl. Nie wybrano / uint32
Dostepne opcje zawiera opis parametru 20.3 Zrédto Wel
Zewl.
20.6 Komendy Zew2 Wybiera zrédto polecen uruchomienia, zatrzymania i kie- | Nie wybrano / uint16

runku dla zewnetrznego miejsca sterowania 2 (ZEW2).

Patrz tez parametry 20.7...20.10.

Nie wybrano

Nie wybrano Zrédet polecen startu lub stopu.

Wel: start

Zrédto polecen uruchamiania i zatrzymywania jest wybie-
rane za pomocg parametru 20.8 Zrédto wel Zew2. Zmiany
stanu bitéw Zrddta sg interpretowane w nastepujacy spo-
séb:

Stan zrédta 1 (20.8) Polecenie

0-1 (20.7 = Zbocze)
1(20.7 = Poziom)

Uruchomienie

0 Zatrzymanie

Wel: start; We2: kieru-
nek

Zrédto okreglone przez parametr 20.8 Zrédto wel Zew?2
jest sygnatem uruchomienia. Zrédto okreslone przez para-
metr 20.9 Zrédfo we2 Zew2 wskazuje kierunek. Zmiany
stanu bitéw Zrédta sg interpretowane w nastepujacy spo-
séb:

Stan zrédta 1 Stan zrédta 2 Polecenie
(20.8) (20.9)
0 Dowolny Zatrzymanie
0-1(20.7 = Zbo- 0 Start do przodu
cze)
i 1 Start do tytu
1(20.7 = Poziom)
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Nr Nazwa / Zakres /
Wybér

Opis

Def / Typ
FbEq 16b / 32b

Wel: st. w przdd;
We2: st. w tyt

Zrédto okreélone przez parametr 20.8 Zrédto wel Zew2
jest sygnatem uruchomienia do przodu. Zrédto okreslone
przez parametr 20.9 Zrédto we2 Zew? jest sygnatem uru-
chomienia do tytu. Zmiany stanu bitéw Zrédta sg interpre-
towane w nastepujacy sposéb:

Stan zrédta 2 Polecenie

(20.9)

Stan zrédta 1
(20.8)

0 0 Zatrzymanie

0-1(20.7 = Zbo- 0
cze)
1(20.7 = Poziom)

Start do przodu

0 0-1(20.7 = Zbo-
cze)

1(20.7 = Poziom)

Start do tytu

1 1 Zatrzymanie

3

WelP: start; We2:
stop

Zrédta polecer uruchamiania i zatrzymywania sa wybierane
za pomoca parametréw20.8 Zrédto wel Zew2i20.9 Zrédto
we2 Zew?2.

Zmiany stanu bitéw zrdédta sg interpretowane w nastepu-
jacy sposdb:

Stan Zrédta 2 Polecenie

(20.9)

Stan zZrédta 1
(20.8)

0-1 1 Uruchomienie

Dowolny 0 Zatrzymanie

Uwaga: Przy tym ustawieniu sygnat startu jest zawsze wy-
zwalany przez zbocze bez wzgledu na parametr 20.7 Typ
wyzw. startu Zew?2.

IS

WelP: start; We2:
stop; We3: kier.

Zrédta poleceri uruchamiania i zatrzymywania sa wybierane
za pomoca parametréw20.8 Zrédto wel Zew?2i20.9 Zrédto
we2 Zew?2.

Zrédto okreélone przez parametr 20.10 Zrédto we3 Zew?2
wskazuje kierunek. Zmiany stanu bitéw zrédtfa sg interpre-
towane w nastepujacy sposéb:

Stan Zzrédta 1 | Stan zrédta 2 | Stan zrédta 3 | Polecenie
(20.8) (20.9) (20.10)
0-1 1 0 Start do
przodu
0-1 1 1 Start do tytu
Dowolny 0 Dowolny | Zatrzymanie

Uwaga: Przy tym ustawieniu sygnat startu jest zawsze wy-
zwalany przez zbocze bez wzgledu na parametr 20.7 Typ
wyzw. startu Zew?2.
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Nazwa / Zakres /
Wybér

Opis

Def / Typ
FbEq 16b / 32b

WelP: st. w przéd;
We2P: st. w tyt; We3:
stop

Zrédta polecer uruchamiania i zatrzymywania sa wybierane
za pomoca parametréw 20.8 Zrédto wel Zew?, 20.9 Zrédto
we2 Zew?2 i 20.10 Zrédto we3 Zew2. Zmiany stanu bitéw
Zrédta sg interpretowane w nastepujacy sposob:

Stan zrédta 2 | Stan zrédta 3 | Polecenie

(20.9) (20.10)

Stan Zrédta 1
(20.8)

0-1 Start do

przodu

Dowolny 1

Dowolny 0-1 1 Start do tytu

Dowolny Dowolny 0 Zatrzymanie

Uwaga: Przy tym ustawieniu sygnat startu jest zawsze wy-
zwalany przez zbocze bez wzgledu na parametr 20.7 Typ
wyzw. startu Zew?2.

6

Panel sterowania

Polecenia startuistopu sg pobierane z panelu sterowania.

11

Magistrala komunika-
cyjna A

Polecenia startu i stopu sa pobierane z adaptera komuni-
kacyjnego A.

Uwaga: Przy tym ustawieniu sygnat startu jest zawsze wy-
zwalany przez zbocze bez wzgledu na parametr 20.7 Typ
wyzw. startu Zew?2.

12

Wbudowana mag.
komunikac.

Polecenia startu i stopu sg pobierane z interfejsu wbudo-
wanej magistrali komunikacyjnej.

Uwaga: Przy tym ustawieniu sygnat startu jest zawsze wy-
zwalany przez zbocze bez wzgledu na parametr 20.7 Typ
wyzw. startu Zew?2.

14

tacze M/F

Polecenia startuistopu sa pobierane zinnego przemienni-
ka czestotliwosci za pomoca tacza miedzy przemiennikami
nadrzednym i podrzednym.

Uwaga: Przy tym ustawieniu sygnat startu jest zawsze wy-
zwalany przez zbocze bez wzgledu na parametr 20.7 Typ
wyzw. startu Zew?2.

15

Program aplikacyjny

Polecenia uruchomienia i zatrzymania sg pobierane ze
stowa sterowania programu aplikacyjnego (parametr 6.2
Stowo sterowania aplikacji).

Uwaga: Przy tym ustawieniu sygnat startu jest zawsze wy-
zwalany przez zbocze bez wzgledu na parametr 20.7 Typ
wyzw. startu Zew2.

21

ATF

Zarezerwowane.

22

Kontroler DDCS

Komendy startu i stopu sa pobierane z zewnetrznego
kontrolera DDCS.

Uwaga: Przy tym ustawieniu sygnat startu jest zawsze wy-
zwalany przez zbocze bez wzgledu na parametr 20.7 Typ
wyzw. startu Zew2.

16
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
20.7 Typ wyzw. startu Definiuje, czy sygnat startu dla zewnetrznego miejsca ste- | Zbocze / uint16
Zew?2 rowania ZEW2 jest wyzwalany przez zbocze, czy poziom.
Uwaga: Ten parametr ma zastosowanie tylko wtedy, gdy
parametr 20.6 Komendy Zew? jest ustawiony na wartos$¢
Wel: start, Wel: start; We2: kierunek, Wel: st. w przéd; We2:
st. w tyt lub Panel sterowania.
Zbocze Sygnat uruchomienia jest wyzwalany przez zbocze. o]
Poziom Sygnat startu jest wyzwalany przez poziom. 1
20.8 Zrédto wel Zew?2 Wybiera zrédto 1 dla parametru 20.6 Komendy Zew2. Nie wybrano / uint32
Dostepne opcje zawiera opis parametru 20.3 Zrédto Wel
Zewl.
20.9 Zrédto we2 Zew2 Wybiera zrdédto 2 dla parametru 20.6 Komendy Zew?2. Nie wybrano / uint32
Dostepne opcje zawiera opis parametru 20.3 Zrédto Wel
Zewl.
20.10 Zrédto we3 Zew2 Wybiera Zrédto 3 dla parametru 20.6 Komendy Zew?2. Nie wybrano / uint32
Dostepne opcje zawiera opis parametru 20.3 Zrédto Wel
Zewl.
20.11 Tryb zatrz. zezw. na | Wybiera sposdb zatrzymania silnika, gdy wytaczono sygnat | Wybieg (95.20 b10) /
bieg zezwolenia na bieg. uint16
Zrédto sygnatu zezwolenia na bieg jest wybierane za pomo-
ca parametru 20.12 Zrédto zezwolenia na bieg 1.
Wybieg Zatrzymanie przez wytaczenie pétprzewodnikéw wyjsécio- |0
wych przemiennika czestotliwosci.
Silnik zwalnia wybiegiem do zatrzymania.
OSTRZEZENIE!
Jesli uzywany jest hamulec mechaniczny, nalezy
upewnic¢ sie, ze zwalnianie wybiegiem do zatrzymania
jest bezpieczne.
Rampa Zatrzymanie zgodnie z aktywna rampga zwalniania. Patrz 1
grupa parametréw 23 Rampa wart. zad. predkosci (str. 293).
Limit momentu Zatrzymanie zgodnie z limitami momentu (parametry 30.19 |2
130.20).
20.12 Zrédto zezwolenia na | Wybiera zrédto zewnetrznego sygnatu zezwolenia na bieg. | DIIL (95.20 b10); Wy-

bieg 1

Jesli sygnat zezwolenia na bieg jest wytaczony, przemiennik
czestotliwosci nie uruchomi sie. Jezeli urzadzenie jest juz
uruchomione, przemiennik czestotliwosci zatrzyma sie
zgodnie z ustawieniami parametru 20.11 Tryb zatrz. zezw.
na bieg.

1 = Sygnat zezwolenia na bieg jest wiaczony.
Uwaga: Ostrzezenie informujace o tym, Ze brakujacy sygnat

moze zostac zablokowany przy uzyciu parametru 20.30 Fun,
ostrz. sygn. zezwol.

Patrz tez parametr 20.19 Zrédto zezwolenia na start.

brane (95.20 b5); DI5
(95.20 b9) / uint32

Nie wybrano

0

Wybrano

1
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybér FbEq 16b / 32b
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit2). |4
Di4 Wejscie cyfrowe D14 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (11.2 Stan DIO po opdznie- |10
niach, bit 0).

DIO2 Wejscie/wyijscie cyfrowe DIO2 (11.2 Stan DIO po opdznie- |11
niach, bit 1).

FBA A MCW bit 3 Bit 3 stowa sterowania odebrany za posrednictwem inter- |30
fejsu magistrali komunikacyjnej A.

EFB MCW bit 3 Bit 3 stowa sterowania odebrany przy uzyciu interfejsu 32
wbudowanej magistrali komunikacyjnej.

DIIL Wejscie DIIL (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 15). 33

Zr. aktyw. ster. MCW | Bit 3 stowa sterowania odebrany z aktywnego zrédta ste- |34

bit 3

rowania.

Uwaga:

- Jesli przemiennik czestotliwosci dziata w trybie sterowa-|
nia przez magistrale komunikacyjng, wytaczenie bitu 3
spowoduje usunigcie zaréwno sygnatu zezwolenia na
start, jak i sygnatu zezwolenia na bieg.

. W takiej sytuacji tryb zatrzymania jest okreslany przy
uzyciu parametru 20.11 Tryb zatrz. zezw. na bieg lub 21.3
Tryb zatrzymania — zaleznie od tego, ktéry tryb ma
wyzszy priorytet. Kolejnos¢ trybéw zatrzymania wedtug
priorytetu — od najwyzszego do najnizszego — to Wy-
bieg - Limit momentu - Rampa.

Jesli aktywnym zrédtem jest panel sterowania, program
komputerowy lub interfejs we/wy przemiennika czesto-
tliwosci, sygnat zezwolenia na bieg jest zawsze wtaczony.

Inny [bit]

Patrz Wyrazenia i skréty (str. 140).
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
20.19 Zrédto zezwolenia na | Wybiera zrédto sygnatu zezwolenia na start. Wybrano / uint32

start

1 = Wiaczanie zezwolenia.

Jesli sygnat zezwolenia na start jest wytgczony, polecenie
startu nie zostanie odebrane przez przemiennik. (Wytacze-
nie sygnatu podczas pracy przemiennika czestotliwosci
nie spowoduje jego zatrzymania).

Uwaga:

« Jesli polecenie startu wyzwalane przez poziom jest
wigczone podczas wigczania sygnatu zezwolenia na start,
przemiennik czestotliwosci nie zostanie uruchomiony.
(Aby przemiennik czestotliwosci zostat uruchomiony,
sygnat startu wyzwalany przez zbocze musi zostaé wta-
czony ponownie). Patrz parametry 20.2 Typ wyzw. startu
Zewl, 20.7 Typ wyzw. startu Zew?2 i 20.29 Typ wyzw. lo-
kalnego uruch.

. Ostrzezenie informujace o tym, ze brakujacy sygnat
moze zostac zablokowany przy uzyciu parametru 20.30
Fun. ostrz. sygn. zezwol.

Patrz tez parametr 20.12 Zrédto zezwolenia na bieg 1.

Nie wybrano 0 0
Wybrano 1 1
Di1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit2). |4
DI4 Wejscie cyfrowe D14 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (11.2 Stan DIO po opdznie- |10
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (11.2 Stan DIO po opdznie- |11
niach, bit 1).
DIIL Wejécie DIIL (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 15). 30
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skroty (str. 140). -
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
20.23 Wi. dodatniej wart. | Wybiera Zzrédto polecenia zezwolenia na prace z predkoscia | Wybrano / uint32
zad. predk. dodatnia.
1 = Zezwolenia na predkos¢ dodatnig wtaczone.
0 = Zezwolenia na predkos$¢ dodatnia interpretowane jako
zerowa wartos¢ zadana predkosci. Na ponizszej ilustracji
parametr 23.1 W. zad.predkosci przed ramp. zostaje usta-
wiony na zero po skasowaniu sygnatu zezwolenia na
predkos¢ dodatnia.
Dziatania w réznych trybach sterowania:
Sterowanie predkoscia: wartos¢ zadana predkosci jest
ustawiana na zero i silnik zwalnia zgodnie z aktywna rampa
zwalniania. Przemiennik czestotliwos$ci kontynuuje modu-
lowanie. Kontroler nagtego przyspieszenia uniemozliwia
dodatkowym warunkom momentu uruchamianie silnika
w kierunku dodatnim.
Sterowanie momentem: kontroler nagtego przyspieszenia
monitoruje kierunek obrotéw silnika.
20.23 7
| | T T >
20.24 I
| |
23.01 i i
| |
01.01 I 4 i_‘l >
Nie wybrano 0 0
Wybrano 1 1
Di1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit2). |4
DI4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.2 Stan DI po opéznieniach, bit 5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (11.2 Stan DIO po opdznie- |10
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.2 Stan DIO po opdznie- |11
niach, bit 1).
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skréty (str. 140). -
20.24 | Whujemnejwart. zad. | Wybiera Zzrédto polecenia zezwolenia na prace z predkoscia | Wybrano / uint32

predk.

ujemna. Patrz parametr 20.23 Wt. dodatniej wart. zad.
predk.
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
20.25 | Wt biegu prébnego |Wybiera zrédto sygnatu zezwolenia na bieg prébny. Nie wybrano / uint32
(Zrédta sygnatéw zezwglem‘a na bieg prébny sa wybierane
przez parametry 20.26 Zrédto startu biegu prébn. 1120.27
Zrédto startu biegu prébn. 2).
1= Zezwolenia na bieg prébny wiaczone.
0 = Zezwolenia na bieg prébny wytaczone.
Uwaga: Bieg prébny moze by¢ wiaczony tylko wtedy, gdy nie
jest aktywne polecenie startu z zewnetrznego miejsca stero-
wania. Z drugiej strony jesli bieg prébny jest juz wigczony,
nie mozna uruchomic przemiennika czestotliwo$ci z zewnetrz-
nego miejsca sterowania (oprécz polecen ruchu powolnego
z magistrali komunikacyjnej).
Patrz sekcja Bieg prébny (str. 63).
Nie wybrano (o] 0
Wybrano 1 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit2). |4
DI4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 4). |6
Dl6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (11.2 Stan DIO po opdznie- |10
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (11.2 Stan DIO po opdznie- |11
niach, bit 1).
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skroty (str. 140). -
20.26 Zrédto startu biegu | W przypadku wiaczenia przez parametr 20.25 Wt. biegu Nie wybrano / uint32

prébn. 1

prébnego wybiera Zzrédto aktywacji funkcji biegu prébnego
1. (Funkcja biegu prébnego 1 moze réwniez zostac aktywo-
wana przez magistrale komunikacyjna bez wzgledu na pa-
rametr 20.25).

1 = Bieg prébny 1 aktywny.

Uwaga: Jesli aktywny jest bieg prébny 1i 2, pierwszeristwo
ma bieg prébny aktywowany jako pierwszy.

Nie wybrano 0 0
Wybrano 1 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.2 Stan DI po opdzZnieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 02). |4
DI4 Wejscie cyfrowe D14 (10.2 Stan DI po opéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 5). |7
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
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DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (11.2 Stan DIO po opdznie- |10
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (11.2 Stan DIO po opdznie- |11
niach, bit 0).
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skréty (str. 140). -
20.27 Zrédto startu biegu | W przypadku wiaczenia przez parametr 20.25 Wt. biegu Nie wybrano / uint32
prébn. 2 prébnego wybiera zrédto aktywacji funkcji biegu prébnego
2. (Funkcja biegu prébnego 2 moze réwniez zostac aktywo-
wana przez magistrale komunikacyjng bez wzgledu na pa-
rametr 20.25).
1 = Bieg prébny 2 aktywny.
Aby uzyskac informacje o dostepnych opcjach, patrz para-
metr 20.26 Zrédto startu biegu prébn. 1.
Uwaga: Jesli aktywny jest bieg prébny 11 2, pierwszeristwo
ma bieg prébny aktywowany jako pierwszy.
20.29 | Typ wyzw. lokalnego | Definiuje, czy sygnat startu dla sterowania lokalnego (na | Zbocze / uint16
uruch. przyktad panelu sterowania lub programu komputerowego)
jest wyzwalany zboczem, czy poziomem.
Zbocze Sygnat uruchomienia jest wyzwalany przez zbocze. 0
Poziom Sygnat startu jest wyzwalany przez poziom. 1
20.30 | Fun. ostrz. sygn. ze- | Blokuje ostrzezenia dotyczace sygnatu zezwolenia (na - / uintl6
zwol. przyktad zwigzane z sygnatem zezwolenia na bieg, sygna-
tem zezwolenia na start). Ten parametr zapobiega wysta-
pieniu nadmiernej liczby tych ostrzezen w dzienniku zda-
rzen.
Zawsze gdy bit tego parametru ma ustawiong wartos$¢ 1,
odpowiednie ostrzezenie jest blokowane. Oznacza to, ze
ostrzezenie nie jest generowane, nawet jesli sygnat zosta-
nie wytaczony.
Bity tej wartosci binarnej odpowiadaja nastepujacym
ostrzezeniom:
b0 | Zezwol. na start AFEA Brak sygnatu wtgczania startu
bl| Zezwol. na bieg 1 AFEB Brak zezwolenia na bieg
b2...15 Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
21 Tryb start/stop Tryby startu i stopu; tryb zatrzymania awaryjnego oraz
wybdr zrédfa sygnatu; ustawienia magnesowania DC; wybor
trybu automatycznego fazowania.
211 Tryb startu Wybiera funkcje startu silnika dla trybu DTC sterowania Automatyczny / uint16

silnikiem, tzn. gdy parametr 99.4 Tryb sterowania silnikiem
jest ustawiony na warto$é DTC.

Uwaga:

« Funkcja startudla trybu skalarnego sterowania silnikiem
jest wybierana za pomocg parametru 21.19 Tryb skalar-
nego startu.

« Uruchomienie obracajacego sie silnika nie jest mozliwe,
jesli wybrano magnesowanie DC (Szybki lub Staty czas).

« W przypadku silnikéw z magnesami trwatymi i synchro-
nicznych silnikéw reluktancyjnych nalezy uzy¢ trybu
startu Automatyczny.

- Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.

Patrz tez sekcja Magnesowanie DC (str. 71).

Szybki

Przemiennik czestotliwo$ci magnesuje wstepnie silnik
przed uruchomieniem. Czas magnesowania wstepnego
jest okreslany automatycznie i wynosi zazwyczaj od 200
ms do 2 s w zaleznosci od rozmiaru silnika. Nalezy wybraé
ten tryb, jesli wymagany jest wysoki moment rozruchowy.

Staty czas

Przemiennik czestotliwo$ci magnesuje wstepnie silnik
przed uruchomieniem. Czas wstgpnego magnesowania
jest definiowany przez parametr 21.2 Czas magnesowania.
Ten tryb nalezy wybrad, jesli wymagany jest staty czas
wstepnego magnesowania (np. jesli start silnika musi byé
zsynchronizowany ze zwolnieniem hamulca mechaniczne-
go). To ustawienie gwarantuje réwniez najwyzszy mozliwy
moment rozruchowy, gdy czas wstepnego magnesowania
jest wystarczajaco dtugi.

OSTRZEZENIE!

A Przemiennik czestotliwosci zostanie uruchomiony po
uptywie ustawionego czasu magnesowania, nawet jesli
magnesowanie silnika nie zostato ukoriczone. W aplika-|
cjach, w ktérych petny moment rozruchowy jest nie-
zbedny, nalezy sie upewnic, ze staty czas magnesowa-|
nia jest wystarczajaco dtugi do wygenerowania petnego|
namagnesowania i momentu.

Automatyczny

Automatyczny start w wiekszosci przypadkdéw gwarantuje
optymalne uruchomienie silnika.

Obejmuje on funkcje startu lotnego (uruchomienie obraca-
jacego sie silnika) i funkcjg automatycznego ponownego
uruchomienia (zatrzymany silnik mozna natychmiast po-
nownie uruchomi¢ bez oczekiwania na wygasniecie jego
strumienia). Program sterowania silnikiem przemiennika
czestotliwosci identyfikuje strumien, jak réwniez stan
mechaniczny silnika i uruchamia silnik natychmiast w kaz-

dych warunkach.
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Nazwa / Zakres /
Wybér

Opis

Def / Typ
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Lotny start

Ta metoda jest przeznaczona wytacznie dla silnikéw asyn-
chronicznych i jest zoptymalizowana dla zastosowarn, w
ktérych przemiennik czgstotliwosci musi by¢ uruchamiany
przy obracajacym sie silniku i wysokich czestotliwosciach
(powyzej 150 Hz).

3

21.2

Czas magnesowania

Definiuje czas magnesowania wstgpnego, gdy:

« parametr 21.1 Tryb startu ma ustawiong wartos$¢ Staty
czas (w trybie DTC sterowania silnikiem) lub

- parametr 21.19 Tryb skalarnego startu ma ustawiong
wartosc¢ Staty czas (w trybie skalarnego sterowania silni-
kiem).

Po poleceniu startu przemiennik czestotliwosci automa-
tycznie magnesuje wstepnie silnik przez okreslony czas.
W celu zapewnienia petnego namagnesowania nalezy
ustawic te wartos¢ na taka sama lub wyzszg jak stata czasu
wirnika. Jesli wartos¢ ta nie jest znana, nalezy uzy¢ orien-
tacyjnej wartosci podanej w ponizszej tabeli:

Znamionowa moc silnika Staly czas namagnesowania

<1kw 250 do 100 ms

1do 10 kW 2100 do 200 ms

10 do 200 kW 2200 do 1000 ms

200 do 1000 kw 21000 do 2000 ms

Uwaga: Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.

500 ms / uint16

0...10000 ms

Staty czas magnesowania DC.

1=1ms/1=1ms

213

Tryb zatrzymania

Wybiera sposéb zatrzymania silnika po otrzymaniu polece-
nia stopu.

Dodatkowe hamowanie jest mozliwe po wybraniu hamo-
wania strumieniem (patrz parametr 97.5 Hamowanie
strumieniem).

Uwaga: Ten parametr nie dziata na przemiennik podrzedny
w konfiguracji nadrzedny/podrzedny.

Wybieg / uint16

Limit momentu

Zatrzymanie zgodnie z limitami momentu (parametry 30.19

Wybieg Zatrzymanie przez wytaczenie pétprzewodnikdw wyjscio- | 0
wych przemiennika czestotliwosci.
Silnik zwalnia wybiegiem do zatrzymania.
OSTRZEZENIE!
Jesli uzywany jest hamulec mechaniczny, nalezy
upewni¢ sie, ze zwalnianie wybiegiem do zatrzymania
jest bezpieczne.
Rampa Zatrzymanie zgodnie z aktywna rampg zwalniania. Patrz 1
grupa parametréw 23 Rampa wart. zad. predkosci (str. 293).
2

130.20).
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
21.4 Tryb zatrzymania Wybiera sposdb zatrzymania silnika po otrzymaniu polece- | Zatrzymanie wg ram-
awaryjnego nia awaryjnego zatrzymania. py (Off1); Zatrzymanie
Zrédto sygnatu awaryjnego zatrzymania jest wybierane za \(Aéysb;%gllj;?.ﬁ Z(gtfrfzawg
pomoca parametru 21.5 Zrédto zatrzymania awar. rampy awar. (Off3)
(95.20 b2) / uint16
Zatrzymanie wg ram- | Gdy przemiennik czestotliwosci jest uruchomiony: 0
py (Off1) . 1=Normalna praca.
- 0= Normalne zatrzymanie zgodnie ze standardowg
rampga zwalniania zdefiniowana dla okreslonego typu
wartosci zadanej (patrz sekcja Rampy wartosci zada-
nej (str. 49)). Po zatrzymaniu przemiennika czestotliwosci
mozna go uruchomic ponownie, usuwajac sygnat zatrzy-
mania awaryjnego i zmieniajac sygnat startu z wartosci
Onal.
Gdy przemiennik czestotliwosci jest zatrzymany:
« 1=Uruchamianie dozwolone.
« 0= Uruchamianie niedozwolone.
Zatrzymanie wybie- | Gdy przemiennik czestotliwosci jest uruchomiony: 1
giem (Off2) . 1=Normalna praca.
«  0=Zatrzymanie wybiegiem. Przemiennik czestotliwosci
mozna uruchomi¢ ponownie, przywracajac sygnat blokady|
uruchamiania i zmieniajac sygnat startu z wartosci O na|
1
Gdy przemiennik czestotliwosci jest zatrzymany:
« 1=Uruchamianie dozwolone.
« 0= Uruchamianie niedozwolone.
Zatrz. wg rampy Gdy przemiennik czestotliwosci jest uruchomiony: 2
awar. (Off3) . 1=Normalna praca.
- 0=Zatrzymanie zgodnie zrampa zatrzymania awaryjne-
go zdefiniowang w parametrze 23.23 Czas zatrz. awaryj-
nego. Po zatrzymaniu przemiennika czestotliwosci mozna
go uruchomi¢ ponownie, usuwajac sygnat zatrzymania
awaryjnego i zmieniajac sygnat startu z wartosci O na 1.
Gdy przemiennik czgstotliwosci jest zatrzymany:
« 1= Uruchamianie dozwolone.
« 0= Uruchamianie niedozwolone.
21.5 Zrédto zatrzymania | Wybiera zrédto sygnatu awaryjnego zatrzymania. Tryb za- | Nieaktywne (prawda);

awar.

trzymania jest wybierany przez parametr 21.4 Tryb zatrzy-
mania awaryjnego.

0 = Zatrzymanie awaryjne aktywne
1 = Normalna praca.

Uwaga: Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.

DI4 (95.20 b1, 95.20
b2) / uint32

Aktywne (fatsz) 0. 0
Nieaktywne (prawda) | 1. 1
DIIL Wejécie DIIL (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 15). 2
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 0). |3
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit1). |4
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit2). |5
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DI4 Wejscie cyfrowe D14 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 3). |6
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 4). |7
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 5). |8
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (11.2 Stan DIO po opdznie- |11
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.2 Stan DIO po opdznie- |12
niach, bit 1).
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skroty (str. 140). -
21.6 Definiuje limit predkosci zerowej. Silnik jest zatrzymywany | 30.00 obr./min / re-

Limit predkosci zero-
wej

zgodnie z rampa predkosci (gdy wybrano zatrzymanie
zgodnie z rampg) do osiagniecia zdefiniowanego limitu
predkosci zerowej. Po opdznieniu predkosci zerowej silnik
zwalnia wybiegiem do zatrzymania.

Uwaga: Jesli zostanie uzywa warto$¢ mniejsza od domysinej,
nalezy upewnic sig, ze przemiennik czestotliwosci jest w
stanie sie zatrzymac.

al32

0.00...30000.00
obr./min

Limit predkosci zerowej. Informacje o skalowaniu 16-bito-
wym zawiera opis parametru 46.1.

- /100 =1 obr./min
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21.7 Opdz. predkosci zero-

wej

Definiuje opdzZnienie dla funkcji opéznienia predkosci zero-
wej. Funkcja jest uzywana w aplikacjach, w przypadku
ktérych wymagane jest ptynne i szybkie ponowne urucho-
mienie. Podczas opdznienia przemiennik czestotliwosci
zna dokfadna pozycja wirnika.

Bez opdznienia predkosci zerowej:

Przemiennik czestotliwosci otrzymuje polecenie stopu i
hamuje zgodnie z rampa. Gdy aktualna predkos¢ silnika
spada ponizej wartosci parametru 21.6 Limit predkosci
zerowej, modulacja inwertera zostaje zatrzymana i silnik
zwalnia do zatrzymania.

>redkos¢

Kontroler predkosci
wytgczony:

Silnik zwalnia wybiegiem do
zatrzymania.

Z opdznieniem predkosci zerowej:

Przemiennik czestotliwosci otrzymuje polecenie stopu i
hamuje zgodnie z rampa. Gdy aktualna predkos¢ silnika
spada ponizej wartosci parametru 21.6 Limit predkosci
zerowej, aktywuje sie funkcja opéznienia predkosci zero-
wej. Podczas opdznienia funkcja podtrzymuje dziatanie
kontrolera predkosci: inwerter moduluje, silnik jest magne-
sowany, a przemiennik czgstotliwosci jest przygotowany
do szybkiego ponownego uruchomienia. Op6znienie
predkosci zerowej moze by¢ uzywane np. razem z funkcja
biegu prébnego.
Predkos¢ Kontroler predkosci pozostaje
aktywny.

Silnik zmniejsza predkosé do
rzeczywistej predkosci zerowe:

-21.06

Czas

Opdznienie

0 ms /real32

0...30000 ms

Opdznienie predkosci zerowe;j.

1=1ms/1=1ms
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21.8 Sterowanie pragdem | Aktywuje/dezaktywuje funkcje trzymania DC i magneso- |- / uintl6
DC wania dodatkowego. Patrz sekcja Magnesowanie
DC (str. 71).
Uwaga:
- Funkcja trzymania pradem DC jest dostepna tylko przy|
sterowaniu predkoscia w trybie sterowania silnikiem
DTC (patrz strona 26).
- Magnesowanie DC powoduje nagrzewanie silnika. W
zastosowaniach, w ktérych wymagane sg dtugie czasy
magnesowania DC, nalezy uzywac silnikow wentylowa-
nych zewnetrznie. Jesli okres magnesowania DC jest
dtugi, magnesowanie DC nie moze zapobiec obracaniu
watu silnika, jesli silnik ma state obcigzenie.
b0 | Trzymanie pradem |1 = Wigczenie trzymania DC. Patrz sekcja Trzymanie
D DC (str. 72).
Uwaga: Funkcja trzymania DC nie ma zadnego wptywu, jesli
sygnat startu jest wytaczony.
bl Magnesowanie do- |1 = Witaczanie magnesowania dodatkowego. Patrz sekcja
datk. Magnesowanie dodatkowe (str. 73).
Uwaga: Magnesowanie dodatkowe jest dostepne tylko
wtedy, wybranym trybem zatrzymania jest zatrzymanie
zgodnie z rampga (patrz parametr 21.3 Tryb zatrzymania).
b2...15 Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
21.9 Trzymanie predkosci | Definiuje trzymanie predkosci DC. Patrz parametr 21.8 5.00 obr./min / real32
DC Sterowanie pragdem DC i sekcja Trzymanie DC (str. 72).
0.00 ...1000.00 Predkos$¢ trzymania DC. Informacje o skalowaniu 16-bito- |- /100 =1 obr./min
obr./min wym zawiera opis parametru 46.1.
21.10 Wart. zadana pradu | Definiuje prad trzymania DC jako procentowa wartos$¢ 30.0 procent / real32
DC pradu znamionowego silnika. Patrz parametr 21.8 Sterowa-
nie pragdem DC i sekcja Magnesowanie DC (str. 71).
0.0 ...100.0 procent | Prad trzymania DC. 1=1procent/10=1
procent
21.11 Czas magnesowania | Definiuje czas, przez jaki magnesowanie dodatkowe jest |0's / uint32
dodatk. aktywne po zatrzymaniu silnika. Prad magnesowania jest
definiowany za pomoca parametru 21.10 Wart. zadana
pradu DC.
Patrz parametr 21.8 Sterowanie pragdem DC.
0..3000s Czas magnesowania dodatkowego. 1=1s/1=1s
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21.12

Polecenie ciggtego
magnes.

Aktywuje/dezaktywuje (lub wybiera zrédto, ktére aktywu-
je/dezaktywuje) ciggte magnesowanie. Patrz sekcja Magne-
sowanie ciggte (str. 73).

Prad magnesowania jest obliczany na podstawie wartosci
zadanej strumienia (patrz grupa parametréw 97 Sterowanie
silnikiem).

Uwaga:

- Tafunkcja jest dostepna jedynie w trybie sterowania
silnikiem DTC.

- Ciagte magnesowanie powoduje nagrzewanie silnika.
W aplikacjach, w przypadku ktérych wymagane sa dtugie
czasy magnesowania, nalezy uzywac silnikéw wentylo-
wanych zewnetrznie.

- Ciagte magnesowanie moze nie zapobiec obracaniu sig
watu silnika podczas dtugiego okresu, jesli silnik ma
state obcigzenie.

0 = Normalna praca.

1 = Magnesowanie aktywne

Wyt. / uint32

Wyt

0.

o

Wt

1

1

Inny [bit]

Patrz Wyrazenia i skroty (str. 140).

21.13

Tryb autom. fazowa-
nia

Wybiera sposdb przeprowadzania automatycznego fazo-
wania.

Patrz sekcja Automatyczne fazowanie (str. 67).

Uwaga: Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik|
czestotliwosci jest uruchomiony.

Obracanie / uintl6

Obracanie

Ten tryb zapewnia najbardziej doktadne wyniki automatycz-
nego fazowania. Mozna go uzy¢ (co jest zalecane), jesli
silnik moze sie obracad i czas rozruchu nie jest krytyczny.

Uwaga: Ten tryb spowoduje obracanie silnika. Moment ob-
cigzenia musi wynosi¢ mniej niz 5%.

Zatrzymanie 1

Tryb szybszy niz Obracanie, ale nie tak doktadny. Silnik nie
bedzie sie obracac.

Silniki z magnesami trwatymi: Ten tryb jest zalecany dla
silnikéw o utajonych biegunach.

Zatrzymanie 2

Alternatywny tryb automatycznego fazowania w stanie
spoczynku, ktéry moze by¢ uzywany, jesli nie mozna uzyé
trybu Obracanie, a tryb Zatrzymanie 1 daje btedne wyniki.
Ten tryb jest jednak znacznie wolniejszy niz tryb Zatrzyma-
nie 1.

Silniki z magnesami trwatymi: Ten tryb jest zalecany dla
silnikéw innych niz o utajonych biegunach.

Obracanie z impul-
sem Z

Tego trybu nalezy uzy¢, jesli sygnat impulsu zerowego en-
kodera impulsowego ma by¢ monitorowany, a inne tryby
nie dajg wyniku. Silnik bedzie sie obracat do wykrycia im-

pulsu zerowego.
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
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21.14 Zrédto wej. nagrz. Wybiera zrédto komendy wt./wyt. nagrzewania wstepnego | Wyt. / uint32
wstepn. silnika.
Patrz sekcja Nagrzewanie wstepne (str. 71).
Uwaga: Funkcja nagrzewania wstepnego silnika nie bedzie
aktywowana, jesli
«  bezpieczne wyt. momentu jest aktywne,
- btad jest aktywny,
- mingta mniej niz minuta od zatrzymania lub
«  Funkcja uspienia PID jest aktywna.
Nagrzewanie wstepne jest dezaktywowane, gdy przemien-
nik czestotliwos$ci zostaje uruchomiony, i jest przestaniane
przez magnesowanie wstepne, magnesowanie dodatkowe
i magnesowanie state.
0 = Nagrzewanie wstepne nieaktywne
1 = Nagrzewanie wstepne aktywne
Wyt 0. Nagrzewanie wstepne jest zawsze dezaktywowane. 0
Wt 1. Nagrzewanie wstepne jest zawsze aktywowane, gdy
przemiennik czgstotliwosci jest zatrzymany (oprécz wymie-
nionych powyzej warunkéw).
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit2). |4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 4). |6
Dl6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 5). |7
Nadzér 1 Nadzdr 1 aktywny (32.1 Stan nadzoru, bit 0). 8
Nadzér 2 Nadzér 2 aktywny (32.1 Stan nadzoru, bit 1). 9
Nadzér 3 Nadzér 3 aktywny (32.1 Stan nadzoru, bit 2). 10
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skréty (str. 140). -
21.15 Czas opoéznienia na- | Definiuje czas opdznienia dla funkcji nagrzewania wstep- |60 s / real32
grzewania wstepne- | nego.
go
10...3000 s Czas opdznienia nagrzewania wstepnego. 1=1s/1=1s
21.16 Prad nagrz. wstepne- | Okresla prad nagrzewania wstepnego podawany nasilnik, | 0.0 procent / real32

go

gdy zrédto okreélone parametrem 21.14 Zrédto wej. nagrz.
wstepn. jest wigczone. Wartos$¢ to procentowa wartos$é
pradu znamionowego silnika.

0.0 ... 30.0 procent

Prad nagrzewania wstepnego.

1=1procent/10=1
procent
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Nazwa / Zakres /
Wybér

Opis

Def / Typ
FbEq 16b / 32b

21.18

Czas auto. restarto-
wania

Silnik moze zosta¢ automatycznie uruchomiony po krétkim
zaniku zasilania za pomoca funkcji automatycznego ponow-
nego uruchomienia. Patrz sekcja Automatyczne restarto-
wanie (str. 86).

Gdy wartos¢ tego parametru wynosi 0,0 sekund, automa-
tyczne ponowne uruchamianie jest wytgczone. W przeciw-
nym razie parametr definiuje maksymalny okres braku za-
silania, po ktérym dokonywana jest préba ponownego
uruchomienia. Nalezy pamigtaé, ze ten czas obejmuje
réwniez opdznienie wstepnego tadowania DC.
OSTRZEZENIE!
A Funkcja automatycznie uruchamia ponownie przemien-
nik czestotliwosci i kontynuuje dziatanie po przerwie
w zasilaniu. Nalezy upewnié sig, ze nie spowoduje to
wystapienia niebezpiecznych sytuacji.

5.0s /real32

0.0..10.0s

0,0 s = Automatyczne restartowanie wytaczone.

0,1...10,0 s = Maksymalny okres braku zasilania.

1=1s/10=1s

21.19

Tryb skalarnego star-
tu

Wybiera funkcje startu silnika dla trybu skalarnego stero-
wania silnikiem, tzn. gdy parametr 99.4 Tryb sterowania
silnikiem jest ustawiony na warto$¢ Skalarny.

Uwaga:

« Funkcja startu dla trybu DTC sterowania silnikiem jest
wybierana za pomoca parametru 21.1 Tryb startu.

« W przypadku silnikéw z magnesami trwatymi nalezy uzy¢|
trybu startu Automatyczny.

Patrz tez sekcja Magnesowanie DC (str. 71).

Normalny / uint16

Normalny

Natychmiastowy start z predkosci zerowej.

Staty czas

Przemiennik czgstotliwo$ci magnesuje wstepnie silnik
przed uruchomieniem. Czas wstepnego magnesowania
jest definiowany przez parametr 21.2 Czas magnesowania.
Ten tryb nalezy wybrad, jesli wymagany jest staty czas
wstepnego magnesowania (np. jesli start silnika musi by¢
zsynchronizowany ze zwolnieniem hamulca mechaniczne-
go). To ustawienie gwarantuje réwniez najwyzszy mozliwy
moment rozruchowy, gdy czas wstepnego magnesowania
jest wystarczajaco dtugi.

Uwaga: Tego trybu nie mozna uzywac do uruchamiania ob-
racajacego sie silnika.

OSTRZEZENIE!
A Przemiennik czestotliwos$ci zostanie uruchomiony po
uptywie ustawionego czasu magnesowania, nawet jesli
magnesowanie silnika nie zostato ukoriczone. W aplika-|
cjach, w ktdrych petny moment rozruchowy jest nie-
zbedny, nalezy sie upewnic, ze staty czas magnesowa-
nia jest wystarczajaco dtugi do wygenerowania petnego|
namagnesowania i momentu.

Automatyczny

To ustawienie powinno by¢ uzywane

- wzastosowaniach, gdzie wymagany jest start lotny (tzn.|
uruchomienie przy obracajacym sie silniku), oraz

« w przypadku silnikéw z magnesami statymi.
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
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21.20 Wym. zatrz. podrz. po | W przypadku przemiennika podrzednego sterowanego Nie wybrano / uint32
ramp. momentem wymusza (lub wybiera Zzrédto, ktére wymusza)
przetaczenie przemiennika czestotliwosci na sterowanie
predkoscia w przypadku polecenia zatrzymania wg rampy
(Off1 lub Off3). Jest to wymagane do niezaleznego zatrzy-
mania wg rampy przemiennika podrzednego.
Patrz tez sekcja Funkcjonalno$¢ przemiennikéw czestotli-
wosci w uktadzie Nadrzedny/Podrzedny.
1=Zatrzymanie wg rampy wymusza sterowanie predkoscia
Nie wybrano 0. 0
Wybrano 1. 1
DIIL Wejscie DIIL (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 15). 2
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 0). |3
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit1). |4
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit2). |5
DI4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit3). |6
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 4). |7
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.2 Stan DI po opéznieniach, bit 5). |8
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (11.2 Stan DIO po opdznie- |11
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.2 Stan DIO po opdznie- |12
niach, bit 1).
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skréty (str. 140). -
21.37 Szacowanie tempera- | Wybiera Zzrédto komendy wt./wyt szacowania temperatury | Nieaktywne (fatsz) /

tury silnika

silnika.

Patrz sekcja Szacowanie temperatury silnika (str. 73).

Uwaga: Funkcja szacowania temperatury silnika ma naste-

pujace wymagania:

« Wykonanie biegu identyfikacyjnego

- Brak aktywnego zadania biegu identyfikacyjnego

- Brak aktywnego btedu

- Przemiennik czestotliwosci jest w stanie innym niz za-
trzymanie i gotowy do pracy

OSTRZEZENIE!
Przemiennik czestotliwosci rozpoczyna modulowa-

nie, gdy powyzsze warunki sg spetnione i ta opcja
jest aktywna. Nalezy zachowac szczegdlng ostroz-
nos$¢ podczas ponownego rozruchu przemiennika
czestotliwosci.

uint32

Nieaktywne (fatsz) |0 0
Aktywne (prawda) 1 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 2). |4
DI4 Wejscie cyfrowe D14 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 3). |5
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
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DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 5). |7
Nadzér 1 Nadzdr 1 aktywny (32.1 Stan nadzoru, bit 0). 8
Nadzér 2 Nadzér 2 aktywny (32.1 Stan nadzoru, bit 1). 9
Nadzér 3 Nadzér 3 aktywny (32.1 Stan nadzoru, bit 2). 10
Polecenie startu Szacowanie temperatury silnika jest zawsze wykonywane |11
przemiennika czesto- | przy poleceniu startu przemiennika czestotliwosci.
tliwosci
Wigczanie przemienni- | Szacowanie temperatury silnika jest wykonywanerazpo |12
ka czestotliwosci wigczeniu przemiennika czestotliwosci (rozruch karty ste-
rowania).
21.38 Czas szacowania Definiuje czas szacowania temperatury silnika. 4.0s /real32

temperatury silnika

Szacowanie temperatury silnika jest aktywowane za pomo-
cg parametru 21.37 Szacowanie temperatury silnika.

0.5..20.0s

Czas szacowania temperatury silnika w sekundach

10=1s/10=1s
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
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22 Wybdr wart. zadanej | Wybor wartosci zadanej predkosci; ustawienia potencjo-
predkosci metru silnika.
Patrz wykres taricucha sterowania na stronach 694...696.
22.1 Nieogr. w. zad. predk. \’Nys'wietla wyjscie bloku wyboru wartosci zadanej predko- |- / real32
$ci.
Patrz wykres taricucha sterowania na stronie 695.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000.00 ... Warto$¢ wybranej predkosci zadanej. Informacje o skalo- |- /100 =1 obr./min
30000.00 obr./min | waniu 16-bitowym zawiera opis parametru 46.1.
22.11 Zrédto w. zad. predko- | Wybiera zrédto wartosci zadanej predkosci 1. Skalowane All / uint32

scil

Dwa zrédta sygnatéw moga zostac zdefiniowane za pomo-
ca tego parametru i parametru 22.12 Zrédto w. zad. pred-
kodci 2. Zrédto cyfrowe wybrane za pomoca parametru
22.14 Wybor w. zad. predkosci 1/2 moze by¢ uzyte do
przetaczania pomiedzy dwoma zrédtami. Na dwéch sygna-
tach mozna tez zastosowac funkcje matematyczna (22.13
Funkcja w. zad. predkosci 1), aby utworzy¢ wartos$¢ odnie-
sienia.

2213

zadana

:;'ZG

Inne —{

:;:6

Inne —|

Zero Brak. 0
Skalowane All 12.12 Wartosc skalowana All (str. 208). 1
Skalowane Al2 12.22 Wartos¢ skalowana Al2 (str. 210). 2
W.zad.1mag. kom.A|3.5W. zad. 1 mag. kom. A (str. 150). 4
W. zad. 2 mag. kom. |3.6 W. zad. 2 mag. kom. A (str. 150). 5
W.zad.EFB1 3.9 Wart. zadana 1 EFB (str. 150). 8
W. zad. EFB 2 3.10 Wart. zadana 2 EFB (str. 150). 9
W. zad. ster. DDCS 1 |3.11 W. zad. 1 sterownika DDCS (str. 151). 10
W. zad. ster. DDCS 2 |3.12 W. zad. 2 sterownika DDCS (str. 151). 11
W.zad.M/F1 3.13 W. zad. 1 M/F lub D2D (str. 151). 12
W. zad. M/F 2 3.14 W. zad. 2 D2D lub M/F (str. 151). 13
Potencjometr silnika | 22.80 Akt. w. zad. potencj. silnika (wyjscie potencjometru |15
silnika).
PID 40.1 Akt. wart. wyj. PID (wyjscie regulatora PID procesu). |16
Panel ster. (wart. zapi- | Warto$¢ zadana z panelu sterowania z wartoscig poczatko- |18

sana)

wa z ostatnio uzywanej wartosci zadanej z panelu. Patrz
sekcja Uzywanie panelu sterowania jako zewnegtrznego
zrédta sterowania (str. 25).
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
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Panel ster. (wart. Wartos¢ zadana z panelu sterowania z wartoscia poczatko- |19
skopiowana) wa z poprzedniego zrédta lub wartosci aktualnej. Patrz
sekcja Uzywanie panelu sterowania jako zewngtrznego
Zrédta sterowania (str. 25).
Inny [bit] Wybdr Zrédta (patrz Wyrazenia i skréty (str. 140)). -
22.12 Zrédto w. zad. predko- | Wybiera zrédto wartosci zadanej predkosci 2. Zero / uint32
éci2 s - - .
Dostepne opcje i wykres wyboru Zrédta wartosci zawiera
opis parametru 22.11 Zrédto w. zad. predkosci 1.
22.13 Funkcja w. zad. pred- | Wybiera funkcje matematyczna migdzy Zrédtami wartosci | Wartos¢ zadanal/
kosci 1 zadanej wybranymi przez parametry 22.11 Zrédto w. zad. | uint16
predkosci1i22.12 Zrédto w. zad. predkoéci 2. Patrz wykres
w opisie parametru 22.11 Zrédto w. zad. predkosci 1.
Wartos$é zadana 1 Sygnatwybrany za pomoca parametru 22.11 Zrédtow. zad. |0
predkosci 1 jest uzywany jako warto$¢ zadana predkosci
1 (nie jest stosowana zadna funkcja).
Dodaj (w. zad. 1+ w. | Suma zrédet wartosci zadanej jest uzywana jako wartos¢ |1
zad. 2) zadana predkosci 1.
Odejmij (w. zad. 1-w. | Réznica ([22.11 Zrddto w. zad. predkosci 1] - [22.12 Zrédto |2
zad. 2) w. zad. predkosci 2]) Zrédet wartosci zadanej jest uzywana
jako wartosc¢ zadana predkosci 1.
Pomndz (w.zad. 1x |lloczyn Zzrédet wartoscizadanej jest uzywany jako wartosé |3
w. zad. 2) zadana predkosci 1.
Min. (w. zad. 1, w. zad. | Zrédto o mniejszej warto$ci zadanej jest uzywane jako 4
2) wartos$¢ zadana predkosci 1.
Maks. (w. zad. 1, w. | Zrédto o wiekszej wartoéci zadanej jest uzywane jako 5
zad. 2) wartos$é zadana predkosci 1.
22.14 Wybdr w. zad. predko- | Konfiguruje wybdér pomiedzy wartosciami zadanymi Zgodnie z wyb.

sci1/2

predkoscili2.

Patrz wykres w opisie parametru 22.11 Zrédto w. zad.
predkosci 1.

0 = Wartos¢ zadana predkosci 1.

1 = Wartoé¢ zadana predkosci 2.

Zewl/Zew? / uint32

Wartos$¢ zadana 0. 0
predkosci 1
Wartos$¢ zadana 1. 1
predkosci 2
Zgodnie z wyb. Warto$¢ zadana predkosci 1 jest uzywana, gdy aktywne 2
Zewl/Zew2 jest zewnetrzne miejsce sterowania ZEW1. Wartos$é zadana
predkosci 2 jest uzywana, gdy aktywne jest zewnegtrzne
miejsce sterowania ZEW2.
Patrz tez parametr 19.11 Wybdr Zewl/Zew2.
Di1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 0). |3
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit1). |4
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit2). |5
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit3). |6
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 4). |7
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 5). |8
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DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (11.2 Stan DIO po opdznie- |11
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.2 Stan DIO po opdznie- |12
niach, bit 1).
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skréty (str. 140). -
22.15 Zrédto dodat. do Definiuje warto$¢ dodawana do wartosci zadanej predkosci | Zero / uint32
predkosci 1 po wybraniu wartosci zadanej (patrz strona 694).
Dostepne opcje zawiera opis parametru 22.11 Zrédto w.
zad. predkosci 1.
Uwaga: Ze wzgleddw bezpieczeristwa dodawanie nie jest
stosowane, gdy aktywna jest jakakolwiek funkcja stopu.
22.16 Udziat w predkosci | Definiuje wspdtczynnik skalowania dla wybranej wartosci | 1.000 Brak jednostki /
zadanej predkosci (warto$¢ zadana 1 lub 2 pomnozona real32
przez zdefiniowang wartosc).
Wartos$¢ zadana predkosci1lub 2 jest wybierana za pomoca
parametru 22.14 Wybdr w. zad. predkosci 1/2.
-8.000 ... 8.000 Brak |Wspdtczynnik skalowania wartosci zadanej predkosci. 1000 =1 Brak jednost-
jednostki ki /1000 =1 Brak jed-
nostki
22.17 Zrédto dodat. do Definiuje warto$¢ dodawana do wartosci zadanej predkosci | Zero / uint32
predkosci 2 po okresleniu funkcji udziatu w predkosci (patrz strona
694).
Dostepne opcje zawiera opis parametru 22.11 Zrédto w.
zad. predkosci 1.
Uwaga: Ze wzgleddw bezpieczeristwa dodawanie nie jest
stosowane, gdy aktywna jest jakakolwiek funkcja stopu.
22.21 Funkcja statej predko- | Okresla sposéb wyboru predkosci statych oraz to, czy sy- |-/ uintl16
Sci gnat kierunku obrotu jest uwzgledniany podczas stosowa-

nia nowej predkosci statej.

b0 | Tryb statej predkosci

1=Spakowane: mozna wybrac 7 predkosci statych, uzywa-
jac trzech zrédet zdefiniowanych za pomoca parametréow
22.22,22.23122.24.

0 = Oddzielone: predkosci state 1, 2 i 3 s3 aktywowane od-
dzielnie przez zrédta zdefiniowane odpowiednio za pomoca
parametréw 22.22, 22.23 i 22.24.

W przypadku konfliktu priorytet ma stata predkos¢ z naj-
nizszym numerem.
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Def / Typ
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b1

Kierunek wtgczony

1=Kierunek poczatkowy: W celu okreslenia kierunku obrotu
dla statej predkosci znak ustawienia statej predkosci (pa-
rametry 22.26...22.32) jest mnozony przez sygnat kierunku
(do przodu: +1, do tytu: -1). Dzieki temu przemiennik czesto-
tliwos$ci moze miec 14 predkosci statych (7 do przodu, 7 do
tytu), jesli wszystkie wartoéci w parametrach 22.26...22.32
sg dodatnie.

OSTRZEZENIE!
Jesli sygnat kierunku jest okreslony jako ,,do tytu” i ak-
tywna stata predkos¢ jest ujemna, przemiennik czesto-
tliwosci bedzie dziatat w kierunku do przodu.

0 = Zgodnie z parametrem: kierunek obrotu dla predkosci
statej zalezy od znaku ustawienia predkosci statej (parame-
try 22.26...22.32).

b2...15

Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1

22.22

Wybdr statej predko-
Scil

Kiedy bit O parametru 22.21 Funkcja statej predkosci
przyjmuje wartos¢ 0 (Osobne), wybiera zrédto aktywujace
predkosé statg 1.

Kiedy bit O parametru 22.21 Funkcja statej predkosci
przyjmuje wartos$¢ 1 (Spakowane), ten parametr i parametry
22.23 Wybér statej predkosci2i22.24 Wybor statej predko-
$ci 3 wybieraja trzy zrédta, ktérych stany aktywuja predko-
$ci state w nastepujacy sposdb:

Zrédto zdefi-
niowane
przez para-
metr 22.24

Zrédto zdefi- | Zrédto zdefi-
niowane niowane
przez para- | przez para-
metr 22.22 metr 22.23

Predkos¢
stata aktyw-
na

0 0 0 Brak

1 0 0 Predkosc sta-

fal

Predkos¢ sta-
ta2

Predkos¢ sta-
ta3

Predkosc sta-
ta4

Predkos$c sta-
fa5

Predkosc sta-
ta6

Predkosc sta-
ta7

DI5 / uint32

Nie wybrano

o]

Wybrano

1

DI1

Wejécie cyfrowe DI1 (10.2 Stan DI po opdZnieniach, bit 0).

DI2

Wejscie cyfrowe DI2 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 1).
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DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit2). |4
DI4 Wejscie cyfrowe D14 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit4). |6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (11.2 Stan DIO po opdznie- |10
niach, bit 0).

DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.2 Stan DIO po opdznie- |11
niach, bit 1).

Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skréty (str. 140). -

22.23 Wybdr statej predko- | Kiedy bit 0 parametru 22.21 Funkcja statej predkosci Nie wybrano / uint32
$ci2 przyjmuje wartos¢ 0 (Osobne), wybiera zrédto aktywujace

predkosc statg 2.

Kiedy bit O parametru 22.21 Funkcja statej predkosci
przyjmuje wartosé 1 (Spakowane), ten parametri parametry
22.22 Wybdr statej predkosci 1122.24 Wybor statej predko-
$ci 3 wybieraja trzy zrédta, ktdre sg uzywane do aktywowa-
nia predkosci statych. Patrz tabela przy parametrze 22.22
Wybdr statej predkosci 1.

Dostepne opcje zawiera opis parametru 22.22 Wybér statej
predkosci 1.

22.24 Wybdr statej predko- | Kiedy bit 0 parametru 22.21 Funkcja statej predkosci Nie wybrano / uint32

$ci3 przyjmuje wartosc¢ 0 (Osobne), wybiera zrédto aktywujgce
predkosc stata 3.
Kiedy bit O parametru 22.21 Funkcja statej predkosci
przyjmuje wartosé 1 (Spakowane), ten parametr i parametry
22.22 Wybdr statej predkosci 1i22.23 Wybor statej predko-
$ci 2 wybieraja trzy zrédta, ktére sg uzywane do aktywowa-
nia predkosci statych. Patrz tabela przy parametrze 22.22
Wybdr statej predkosci 1.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 22.22 Wybér statej
predkosci 1.
22.26 Predkos$¢ stafa 1 Definiuje predko$c stata 1 (predkosé, z jaka bedzie obracat | 300.00 obr./min / re-
sie silnik po wybraniu predkosci statej 1). al32
-30000.00 ... Predkos¢ stafa 1. Informacje o skalowaniu 16-bitowym za- |- /100 =1 obr./min
30000.00 obr./min | wiera opis parametru 46.1.

22.27 Predkos$¢ stata 2 Definiuje predkos¢ stata 2. 0.00 obr./min / real32
-30000.00 ... Predkos¢ stata 2. Informacje o skalowaniu 16-bitowym za- |- /100 =1 obr./min
30000.00 obr./min | wiera opis parametru 46.1.

22.28 Predkos¢ stata 3 Definiuje predkos¢ stata 3. 0.00 obr./min / real32
-30000.00 ... Predkos¢ stata 3. Informacje o skalowaniu 16-bitowym za- |- /100 =1 obr./min
30000.00 obr./min | wiera opis parametru 46.1.

22.29 Predkos¢ stata 4 Definiuje predkos¢ stata 4. 0.00 obr./min / real32
-30000.00 ... Predkos$c stata 4. Informacje o skalowaniu 16-bitowym za- |-/ 100 =1 obr./min
30000.00 obr./min | wiera opis parametru 46.1.

22.30 Predkos$¢ stata 5 Definiuje predkos$¢ stata 5. 0.00 obr./min / real32

-30000.00 ...
30000.00 obr./min

Predkosc stata 5. Informacje o skalowaniu 16-bitowym za-
wiera opis parametru 46.1.

- /100 =1 obr./min




288 Parametry

Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b

22.31 Predkos$¢ stata 6 Definiuje predkos¢ statg 6. 0.00 obr./min / real32
-30000.00 ... Predkos¢ stata 6. Informacje o skalowaniu 16-bitowym za- |- /100 =1 obr./min
30000.00 obr./min | wiera opis parametru 46.1.

22.32 Predkos$c stata 7 Definiuje predkos¢ stata 7. 0.00 obr./min / real32
-30000.00 ... Predkos¢ stata 7. Informacje o skalowaniu 16-bitowym za- |- /100 =1 obr./min
30000.00 obr./min | wiera opis parametru 46.1.

22.41 Bezpieczna wart. zad. | Definiuje warto$é zadang bezpiecznej predkosci uzywang |-/ real32
predk. z funkcjami nadzoru, takimi jak:

« 12.3 Funkcja nadzoru Al

« 49.5 Reakcja na utrate komunik.

« 50.2 FBA A: funkcja utr. komunik.

« 50.32 FBA A: funkcja utr. komunik.

« 58.14 Reakcja na utrate komunik.
-30000.00 ... Warto$¢ zadana bezpiecznej predkosci. Informacje o ska- |- /100 =1 obr./min
30000.00 obr./min | lowaniu 16-bitowym zawiera opis parametru 46.1.

22.42 Wart. zad. biegu Definiuje warto$¢ zadang predkosci dla funkcji biegu 0.00 obr./min / real32

prébnego 1 probnego 1. Wiecej informacji na temat biegu prébnego

znajduje sie na stronie 63.
-30000.00 ... Wartos¢ zadana predkosci dla funkcji biegu prébnego 1. |- /100 =1 obr./min
30000.00 obr./min | Informacje o skalowaniu 16-bitowym zawiera opis parame-

tru 46.1.

22.43 Wart. zad. biegu Definiuje warto$¢ zadang predkosci dla funkcji biegu 0.00 obr./min / real32

prébnego 2 préobnego 2. Wiecej informacji na temat biegu prébnego

znajduje sie na stronie 63.
-30000.00 ... Warto$¢ zadana predkosci dla funkcji biegu prébnego 2. |- /100 =1 obr./min
30000.00 obr./min | Informacje o skalowaniu 16-bitowym zawiera opis parame-

tru 46.1.

22.51 Funkcja predkosci Wiacza/wytacza funkcje predkosci krytycznych. Okresla -/ uintl6

krytycznej réwniez, czy zdefiniowane zakresy obowigzuja w obu kie-
runkach obracania.
Patrz tez sekcja Predkosci/czestotliwosci krytycz-
ne (str. 50).
b0 | Wiacz 1 = Wiaczone: predkosci krytyczne aktywne.
0 = Wytaczone: predkosci krytyczne nieaktywne.
bl | Tryb znaku 1= Stosowanie znakéw: Pod uwage brane sa znaki parame-
tréw 22.52...22.57.
0 = Bezwzgledne: Parametry 22.52...22.57 s obstugiwane
jako wartosci bezwzgledne.
Kazdy zakres obowiazuje w obu kierunkach obrotéw.
b2...15 | Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
22.52 Predkos$¢ krytyczna 1| Definiuje dolny limit zakresu predkosci krytycznej 1. 0.00 obr./min / real32

niska

Uwaga: Ta wartos$é musi by¢ mniejsza lub réwna wartosci
parametru 22.53 Predkosc krytyczna 1 wys.

-30000.00 ...
30000.00 obr./min

Dolny limit predkosci krytycznej 1. Informacje o skalowaniu
16-bitowym zawiera opis parametru 46.1.

- /100 =1 obr./min
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22.53 Predkos$¢ krytyczna 1| Definiuje gérny limit zakresu predkosci krytycznej 1. 0.00 obr./min / real32
wys.
Uwaga: Ta warto$é musi by¢é mniejsza lub réwna wartosci
parametru 22.52 Predkos¢ krytyczna 1 niska.
-30000.00 ... Gorny limit predkosci krytycznej 1. Informacje o skalowaniu |- /100 =1 obr./min
30000.00 obr./min | 16-bitowym zawiera opis parametru 46.1.
22.54 Predkos$¢ krytyczna 2 | Definiuje dolny limit zakresu predkosci krytycznej 2. 0.00 obr./min /real32
niska
Uwaga: Ta warto$é musi by¢ mniejsza lub réwna wartosci
parametru 22.55 Predkos¢ krytyczna 2 wys.
-30000.00 ... Dolny limit predkosci krytycznej 2. Informacje o skalowaniu |- /100 =1 obr./min
30000.00 obr./min | 16-bitowym zawiera opis parametru 46.1.
22.55 Predkos$¢ krytyczna 2 | Definiuje gérny limit zakresu predkosci krytycznej 2. 0.00 obr./min / real32
wys.
Uwaga: Ta warto$é musi by¢ mniejsza lub réwna wartosci
parametru 22.54 Predko$c¢ krytyczna 2 niska.
-30000.00 ... Gorny limit predkosci krytycznej 2. Informacje o skalowaniu |- /100 =1 obr./min
30000.00 obr./min | 16-bitowym zawiera opis parametru 46.1.
22.56 Predkos$¢ krytyczna 3 | Definiuje dolny limit zakresu predkosci krytycznej 3. 0.00 obr./min / real32
niska
Uwaga: Ta wartos$é musi by¢é mniejsza lub réwna wartosci
parametru 22.57 Predkos¢ krytyczna 3 wys.
-30000.00 ... Dolny limit predkosci krytycznej 3. Informacje o skalowaniu |- /100 =1 obr./min
30000.00 obr./min | 16-bitowym zawiera opis parametru 46.1.
22.57 Predkos¢ krytyczna 3 | Definiuje gérny limit zakresu predkosci krytycznej 3. 0.00 obr./min /real32
wys.
Uwaga: Ta warto$é musi by¢é mniejsza lub réwna wartosci
parametru 22.56 Predkosc krytyczna 3 niska.
-30000.00 ... Gorny limit predkosci krytycznej 3. Informacje o skalowaniu |- /100 =1 obr./min
30000.00 obr./min | 16-bitowym zawiera opis parametru 46.1.
22.71 Funkcja potencjom. | Aktywuje i wybiera tryb potencjometru silnika. Wytaczona / uint16

silnika

Patrz sekcja Potencjometr silnika (str. 77).

Wytaczona

Potencjometr silnika jest nieaktywny i jego wartos¢ jest
ustawiona na 0.

WH. (inicj. przy
zatrz./wt. zasilania)

Po aktywacji potencjometr silnika przyjmuje najpierw
wartos$¢ zdefiniowana w parametrze 22.72 Wart. pocz. po-
tengj. silnika.

Gdy przemiennik czestotliwosci pracuje, wartosé moze byé
korygowana ze zrédet gérnego i dolnego zdefiniowanych
przez parametry 22.73 Zrédto gérne potencj. silnika i 22.74
Zrédto dolne poteng;j. silnika.

Zatrzymanie lub wytaczenie i wigczenie zasilania przemien-
nika czegstotliwosci spowoduje zresetowanie potencjome-
tru silnika do wartosci poczatkowej (22.72).

Wht. (zawsze wznawia-
na)

Jak w parametrze Wt. (inicj. przy zatrz./wt. zasilania), ale
wartos$¢ potencjometru silnika zostaje zachowana po za-
trzymaniu przemiennika lub wytaczeniu i wigczeniu jego
zasilania.
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22.72 Wart. pocz. potencj. | Definiuje warto$¢ poczatkowa (punkt startowy) dla poten- | 0.00 Brak jednostki /
silnika cjometru silnika. Patrz opcje parametru 22.71 Funkcja po- |real32
tencjom. silnika.
-32768.00...32767.00 | Wartos$¢ poczatkowa dla potencjometru silnika. 1=1Brak jednostki /
Brak jednostki 100 =1 Brak jednostki
22.73 Zrédto gérne potencj. | Wybiera zrédto sygnatu zwiekszenia wartoéci potencjome- | Nie wybrano / uint32
silnika tru silnika.
0 = Bez zmiany.
1 = Zwiekszenie wartosci potencjometru silnika. (Jesli
wiaczone sg oba zrédta zwiekszajace i zmniejszajace war-
tosé, wartos¢ potencjometru nie zmieni sie).
Nie wybrano 0 0
Wybrano 1 1
Di1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.2 Stan DI po opdzZnieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit2). |4
DI4 Wejscie cyfrowe D14 (10.2 Stan DI po opéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (11.2 Stan DIO po opdznie- |10
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.2 Stan DIO po opdznie- |11
niach, bit 1).
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skréty (str. 140). -
22.74 Zrédto dolne potencj. | Wybiera zrédto sygnatu zmniejszenia wartoéci potencjome- | Nie wybrano / uint32
silnika tru silnika.
0 = Bez zmiany.
1 = Zmniejszenie wartosci potencjometru silnika. (Jesli
wigczone sg oba Zrédta zwiekszajace i zmniejszajace war-
tos¢, wartos$¢ potencjometru nie zmieni sieg).
Dostepne opcje zawiera opis parametru 22.73 Zrédto gérne
potengj. silnika.
22.75 Czas rampy potencj. | Definiuje szybko$¢ zmiany wartosci potencjometru silnika. |60.0 s / real32
silnika Ten parametr okresla czas wymagany przez potencjometr
silnika do zmiany z wartos$ci minimalnej (22.76) do maksy-
malnej (22.77). Ta sama szybkos¢ zmiany dotyczy obu kie-
runkdw.
0.0...3600.0s Czas zmiany potencjometru silnika. 10=1s/10=1s
22.76 | Wartos¢ min. potencj. | Definiuje minimalng wartos¢ potencjometru silnika. -1500.00 Brak jednost-
silnika ki / real32
-32768.00 ... 32767.00 | Minimalna warto$¢ potencjometru silnika. 1=1Brak jednostki /
Brak jednostki 100 =1 Brak jednostki
22.77 Wart. maks potencj. | Definiuje maksymalna warto$¢ potencjometru silnika. 1500.00 Brak jednost-
silnika ki / real32

-32768.00 ...32767.00
Brak jednostki

Maksymalna wartos$¢ potencjometru silnika.

1=1Brak jednostki /
100 =1 Brak jednostki
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22.80 | Akt.w.zad. potencj. | Wyswietla wyjscie funkcji potencjometru silnika. (Potencjo- |- / real32
silnika metr silnika jest konfigurowany za pomoca parametréw
22.71...22.74).
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-32768.00...32767.00 | Wartos¢ potencjometru silnika. 1=1Brak jednostki /
Brak jednostki 100 = 1 Brak jednostki
22.81 Akt. wart. zad. predko- | Wyswietla wartos$¢ zrédta wartosci zadanej predkosci 1 -/ real32
scil (wybranego za pomoca parametru 22.11 Zrédto w. zad.
predkosci 1). Patrz wykres taricucha sterowania na stronie
694.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000.00 ... Wartos¢ zrodta wartosci zadanej 1. Informacje o skalowaniu |- /100 =1 obr./min
30000.00 obr./min | 16-bitowym zawiera opis parametru 46.1.
22.82 | Akt.wart.zad. predko- | Wyswietla wartos¢ zrédta wartosci zadanej predkosci 2 -/ real32
$ci2 (wybranego za pomocga parametru 22.12 Zrédto w. zad.
predkosci 2). Patrz wykres faricucha sterowania na stronie
694.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000.00 ... Wartos$¢ zrédfa wartosci zadanej 2. Informacje o skalowaniu |- /100 =1 obr./min
30000.00 obr./min | 16-bitowym zawiera opis parametru 46.1.
22.83 | Akt.wart.zad. predko- | Wyswietla warto$é zadang predkosci po zastosowaniu -/ real32
$ci3 funkcji matematycznej okreslonej przez parametr 22.13
Funkcja w. zad. predkosci 1 i opcje wartosci zadanych 1/2
(22.14 Wybdr w. zad. predkosci 1/2). Patrz wykres faricucha
sterowania na stronie 694.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000.00 ... Warto$¢ zadana predkosci po wybraniu zrédta. Informacje |- /100 =1 obr./min
30000.00 obr./min | o skalowaniu 16-bitowym zawiera opis parametru 46.1.
22.84 | Akt.wart.zad. predko- | Wyswietla warto$¢ zadang predkosci po zastosowaniu -/ real32
sci4 pierwszej wartosci dodawanej do predkosci (22.15 Zrédto
dodat. do predkosci 1). Patrz wykres taricucha sterowania
na stronie 694.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000.00 ... Wartoé¢ zadana predkosci po zastosowaniu wartosci do- |- /100 =1 obr./min
30000.00 obr./min | dawanej 1. Informacje o skalowaniu 16-bitowym zawiera
opis parametru 46.1.
22.85 Akt. wart. zad. predko- | Wyswietla warto$¢é zadang predkosci po zastosowaniu -/ real32
$ci5 wspétczynnika skalowania czesci predkosci (22.16 Udziat
w predkosci). Patrz wykres taricucha sterowania na stronie
694.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000.00 ... Wartos¢ zadana predkosci po skalowaniu udziatu w pred- |- /100 =1 obr./min
30000.00 obr./min | kosci. Informacje o skalowaniu 16-bitowym zawiera opis
parametru 46.1.
22.86 | Akt.wart.zad. predko- | Wyswietla wartos¢ zadang predkosci po zastosowaniu -/ real32

$ci6

drugiej wartoéci dodawanej do predkosci (22.17 Zrédto
dodat. do predkosci 2). Patrz wykres taricucha sterowania
na stronie 694.

Ten parametr jest tylko do odczytu.
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-30000.00 ... Wartoé¢ zadana predkosci po zastosowaniu wartosci do- |- /100 =1 obr./min
30000.00 obr./min | dawanej 2. Informacje o skalowaniu 16-bitowym zawiera
opis parametru 46.1.
22.87 Akt. wart. zad. predko- | Wyswietla wartos¢ zadang predkosci przed zastosowaniem |-/ real32

$ci7

predkosci krytycznych. Patrz wykres faricucha sterowania
na stronie 695.

Wartos¢ jest otrzymywana z parametru 22.86 Akt. wart.

zad. predkosci 6, chyba ze zostanie zastapiona przez:

. dowolna stata predkosé,

- wartos$¢ zadang biegu prébnego,

« wartosc zadang sterowania sieciowego (patrz Wyrazenia|
i skroéty (str. 18)),

« wartosc zadang panelu sterowania,

« wartoéc zadang bezpiecznej predkosci.

Ten parametr jest tylko do odczytu.

-30000.00 ...
30000.00 obr./min

Wartos$¢ zadana predkosc przed zastosowaniem predkosci
krytycznych. Informacje o skalowaniu 16-bitowym zawiera
opis parametru 46.1.

- /100 =1obr./min
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23 Rampa wart. zad. Ustawienia rampy wartosci zadanej predkosci (programo-
predkosci wanie czasu przyspieszania i zwalniania przemiennika
czestotliwosci).
Patrz wykres taricucha sterowania na stronie 696.
23.1 W. zad.predkosci Wyswietla uzytg wartos$¢ zadang predkosci (w obr./min) |-/ real32
przed ramp. przed wejsciem w funkcje okreslania rampy i ksztattu. Patrz
wykres faficucha sterowania na stronie 696.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000.00 ... Warto$¢ zadana predkosci przed okresleniem rampy i - /100 =1 o0br./min
30000.00 obr./min | ksztattu. Informacje o skalowaniu 16-bitowym zawiera opis
parametru 46.1.
23.2 W. zad. predkosci po | Wyswietla wartos¢ zadang predkosci po okresleniurampy |-/ real32
ramp. i ksztattu w obr./min. Patrz wykres taficucha sterowania
na stronie 696.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000.00 ... Warto$¢ zadana predkosci po okresleniu rampy i ksztattu. |- /100 =1 obr./min
30000.00 obr./min | Informacje o skalowaniu 16-bitowym zawiera opis parame-
tru 46.1.
23.11 Wybdr zestawu ramp | Wybiera Zrédto przetaczania miedzy dwoma zestawami Dl4; Czas

czasdw przyspieszania/zwalniania zdefiniowanymi przez
parametry 23.12...23.15.

0 = Czas przyspieszenia 1i czas zwalniania 1 sg aktywne

1 = Czas przyspieszenia 2 i czas zwalniania 2 sg aktywne

przysp./zwaln. 2
(95.20 bl) / uint32

Czas przysp./zwaln. |O. 0
1

Czas przysp./zwaln. |1. 1
2

DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit2). |4
DI4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (11.2 Stan DIO po opdznie- |10

niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.2 Stan DIO po opdznie- |11

niach, bit 1).

Inny [bit]

Patrz Wyrazenia i skréty (str. 140).
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Wybér

Opis

Def / Typ
FbEq 16b / 32b

23.12

Czas przyspieszania

Definiuje czas przyspieszania 1 jako czas wymagany, aby
predkos¢ zmienita wartos¢ od zera do predkosci okreslonej
za pomoca parametru 46.1 Skalowanie predkosci (nie pa-
rametru 30.12 Maks. predkosc).

Jesli wartos¢ zadana predkosci zwieksza sie szybciej niz
ustawiony wspoétczynnik przyspieszenia, predkos¢ silnika
bedzie podazac za wspodtczynnikiem przyspieszenia.

Jesli wartos¢ zadana predkosci zwieksza sie wolniej niz
ustawiony wspoétczynnik przyspieszenia, predkos¢ silnika
bedzie podazac za wartoscia zadana.

Jesli ustawiono zbyt krétki czas przyspieszania, przemien-
nik czgstotliwos$ci automatycznie wydtuzy przyspieszenie,
aby nie przekroczy¢ limitdw momentu przemiennika cze-
stotliwosci.

20.000 s / real32

0.000 ...1800.000 s

Czas przyspieszania 1.

10=1s/1000=1s

2313

Czas zwalniania 1

Definiuje czas zwalniania 1 jako czas wymagany, aby
predkos$¢ zmienita wartos$¢ od predkosci okreslonej za
pomoca parametru 46.1 Skalowanie predkosci (nie para-
metru 30.12 Maks. predkosc) do zera.

Jesli wartos¢ zadana predkosci zmniejsza sie wolniej niz
ustawiony wspdtczynnik zwalniania, predkos¢ silnika bedzie
podazad za wartoscig zadang.

Jesli wartos¢ zadana zmienia sig szybciej niz ustawiony
wspoétczynnik zwalniania, predkos¢ silnika bedzie podazaé
za wspotczynnikiem zwalniania.

Jesli ustawiono zbyt niski wspdtczynnik zwalniania, prze-
miennik czestotliwo$ci automatycznie wydtuzy zwalnianie,
aby nie zostaty przekroczone limity momentu przemiennika
czestotliwosci (i nie zostato przekroczone bezpieczne na-
piecie facza DC). Jesli istnieja jakiekolwiek watpliwosci
dotyczace zbyt krétkiego czasu zwalniania, nalezy upewnié
sie, ze wtgczona jest kontrola przepie¢ DC (parametr 30.30
Sterowanie przepigciem).

Uwaga: Jesli krotki czas zwalniania jest wymagany przez
aplikacje o duzej bezwtadnosci, przemiennik czestotliwosci
powinien byé wyposazony w takie elementy hamowania jak
czoper hamowania i rezystor hamowania.

20.000 s / real32

0.000 ...1800.000 s

Czas zwalniania 1.

10=1s/1000=1s

23.14

Czas przyspieszania
2

Definiuje czas przyspieszania 2. Patrz parametr 23.12 Czas
przyspieszania 1.

60.000 s / real32

0.000 ...1800.000 s

Czas przyspieszania 2.

10=1s/1000=1s

23.15

Czas zwalniania 2

Definiuje czas zwalniania 2. Patrz parametr 23.13 Czas
zwalniania 1.

60.000 s / real32

0.000 ...1800.000 s

Czas zwalniania 2.

10=1s/1000=1s
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Nazwa / Zakres /
Wybér

Opis

Def / Typ
FbEq 16b / 32b

23.16

Ksztatt rampy przy-
spiesz. 1

Definiuje ksztatt rampy przyspieszania na poczatku przy-
spieszania.

0,000 s: Rampa liniowa. Ustawienie przystosowane do
statego przyspieszania lub zwalniania oraz wolnych ramp.

0,001...1000,000 s: Rampa z krzywa typu S. Rampy z krzywa
typu Sidealnie nadajg sie do aplikacji zwigzanych z podno-
szeniem. Krzywa typu S sktada sig z symetrycznych krzy-

wych na obu koricach rampy oraz czesci liniowej posrodku.

Uwaga: Ze wzgleddw bezpieczeristwa czasy decydujace o
ksztatcie nie sg stosowane, gdy aktywna jest funkcja zatrzy-|
mania awaryjnego.

Uwaga: Czasy decydujace o ksztatcie rampy nie zawsze bedg
przestrzegane, jesli zostang zmienione podczas pracy wedtug
rampy i dojdzie do przeregulowania wartosci zadane;j.

Przyspieszenie:

Rampa liniowa:

2317 =0s
Predkosc¢ Czas
ksztattu
o=

Rampa
liniowa:
2316=0s
Rampa z

krzywa typu S:
2317 >0s

Rampa z krzywa,
typu S:
/ 23.16>0s

Zwalnianie:

Czas

Predkos¢
Rampa z

/ krzywa typu S:
23.18>0s

Rampa
liniowa:
2318=0s
Rampa z

krzywa typu S:
2319>0s
Rampa
liniowa:
2319=0s

N

Czas

-/ real32

0.000 ...1800.000 s

Ksztatt rampy na poczatku przyspieszania.

10=1s/1000=1s

23.17

Ksztatt rampy przy-
spiesz. 2

Definiuje ksztatt rampy przyspieszania na koricu przyspie-
szania. Patrz parametr 23.16 Ksztatt rampy przyspiesz. 1.

0.000 s / real32

0.000 ...1800.000 s

Ksztatt rampy na koricu przyspieszania.

10=1s/1000=1s
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
23.18 Ksztatt rampy hamo- | Definiuje ksztatt rampy zwalniania na poczatku zwalniania. |0.000 s / real32
wania 1 Patrz parametr 23.16 Ksztatt rampy przyspiesz. 1.
0.000 ...1800.000 s | Ksztatt rampy na poczatku zwalniania. 10=1s/1000=1s
23.19 Ksztatt rampy hamo- | Definiuje ksztatt rampy zwalniania na koricu zwalniania. 0.000 s / real32
wania 2 Patrz parametr 23.16 Ksztatt rampy przyspiesz. 1.
0.000 ...1800.000 s | Ksztatt rampy na koricu zwalniania. 10=1s/1000=1s
23.20 Czas przysp. dla bie- | Definiuje czas przyspieszania dla funkcji biegu prébnego, |60.000 s / real32
gu préb. tzn. czas wymagany, aby predkos$¢ zmienita wartos¢ od
zera do predkosci okreslonej za pomoca parametru 46.1
Skalowanie predkosci.
Patrz sekcja Bieg prébny (str. 63).
0.000...1800.000 s | Czas przyspieszania na potrzeby biegu prébnego. 10=1s/1000=1s
23.21 Czas zwaln. dla biegu | Definiuje czas zwalniania dla funkcji biegu prébnego, tzn. |60.000 s / real32
préb. czas wymagany, aby predkos¢ zmienita wartos¢ od pred-
kosci okreslonej za pomoca parametru 46.1 Skalowanie
predkosci do zera.
Patrz sekcja Bieg prébny (str. 63).
0.000 ...1800.000 s | Czas zwalniania dla biegu prébnego. 10=1s/1000=1s
23.23 Czas zatrz. awaryjne- | W trybie sterowania predkoscia ten parametr definiuje 3.000 s / real32
go wspoétczynnik zwalniania na potrzeby zatrzymania awaryj-
nego Off3 jako czas potrzebny na zmniejszenie predkosci
od wartos$ci parametru 46.1 Skalowanie predkosci. Dotyczy
to tez sterowania momentem, poniewaz przemiennik cze-
stotliwosci jest przetaczany na sterowanie predkoscia po
odebraniu polecenia zatrzymania awaryjnego Off3.
W trybie sterowania czestotliwoscia ten parametr okresla
czas potrzebny na zmniejszenie czestotliwosci od wartosci
parametru 46.2 Skalowanie czestotliwoséci do zera.
Tryb zatrzymania awaryjnego i zrédto aktywacji sa wybie-
rane odpowiednio za pomoca parametréw 21.4 Tryb zatrzy-
mania awaryjnego i 21.5 Zrédto zatrzymania awar. Zatrzy-
manie awaryjne mozna réwniez aktywowad przez magistra-
le komunikacyjna.
Uwaga: Zatrzymanie awaryjne Off1l wykorzystuje standardo-
wa rampe zwalniania zdefiniowanga przez parametry
23.11...23.19 lub 28.71...28.75 (sterowanie czestotliwoscig).
0.000 ...1800.000 s | Czas zwalniania dla zatrzymania awaryjnego Off3. 10=1s/1000=1s
2324 | Zrédto wym. predk. |Wybiera zrédfo wymuszajace zmiane wartosci zadanej Nieaktywne / uint32

zerowej

predkosci na zero przed tym, jak wejdzie w funkcje rampy.

0 = Wymuszenie wartosci zadanej predkosci réwnej zero
przed funkcja rampy

1 = Wartos$¢ zadana predkosci zbliza sie do funkcji rampy
w normalny sposdb

Aktywne 0. 0
Nieaktywne 1. 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit2). |4
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
DI4 Wejscie cyfrowe D14 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (11.2 Stan DIO po opdznie- |10
niach, bit 0).

DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.2 Stan DIO po opdznie- |11
niach, bit 1).

Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skroty (str. 140). -

23.26 Wi. balans rampy wyj. | Wybiera zrédto wiaczania/wytaczania réwnowazeniarampy | Nie wybrano / uint32

wartosci zadanej predkosci.
Ta funkcja jest uzywana do generowania ptynnego przejscia
ze sterowania momentem lub naprezeniem do sterowania
predkoscia. Wyjscie réwnowazace $ledzi biezaca predkosé
liniowa aplikacji i gdy wymagane jest przejscie, mozliwe
jest podanie wartosci zadanej predkosci do prawidtowej
predkosci liniowej.
Réwnowazenie jest réwniez mozliwe w kontrolerze pred-
kosci, patrz parametr 25.9 Wt. balansu ster. predk.
Patrz tez parametr 23.27 W. zad. balansu rampy wyj.
0 = Wytaczone.
1= Wtaczone.
Nie wybrano 0 0
Wybrano 1 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 2). |4
DI4 Wejscie cyfrowe D14 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (11.2 Stan DIO po opdznie- |10
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.2 Stan DIO po opdznie- |11
niach, bit 1).
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skroty (str. 140). -
23.27 W. zad. balansu ram- | Definiuje wartos$¢ zadang dla réwnowazenia rampy pred- |-/ real32

py wyj.

kosci. Ta wartos$¢ jest wymuszona na wyjsciu generatora
rampy, gdy rGwnowazenie jest wtgczone za pomoca para-
metru 23.26 Wt. balans rampy wyj.

-30000.00 ...
30000.00 obr./min

Wartos¢ zadana réwnowazenia rampy predkosci. Informa-
cje o skalowaniu 16-bitowym zawiera opis parametru 46.1.

- /100 =1obr./min
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Nazwa / Zakres /
Wybér

Opis

Def / Typ
FbEq 16b / 32b

23.28

Zmienne nachylenie
ramp

Aktywuje funkcje zmiennego nachylenia, ktéra kontroluje
nachylenie rampy predkosci podczas zmiany wartosci za-
danej predkosci. Pozwala to na wygenerowanie stale
zmiennego wskaznika rampy zamiast generowania dwéch
standardowych ramp, ktdre sg zazwyczaj dostepne.

Jesdli odstep aktualizacji sygnatu z zewnetrznego systemu
sterujgcego oraz wskaznik zmiennego nachylenia (23.29
Wskaznik zmiennego nachyl.) sa réwne, powstata wartos¢
zadana predkosci (23.2 W. zad. predkosci po ramp.) jest
prosta linia.

Wartos¢ zadana

prgd/lﬁos’ci

Wartos¢

zadana ~—————
predkosci

et

_AI_
g \ 23.02 W. zad. predkosci po

ramp.

Czas

t = odstep aktualizacji sygnatu z zewnetrznego systemu
sterujacego

A = zmiana warto$ci zadanej predkosci podczas t

Ta funkcja jest aktywna tylko przy sterowaniu zdalnym.

Wyt. / uint32

Wyt

Zmienne nachylenie wytaczone.

Wt

Zmienne nachylenie wtgczone (niedostepne przy sterowa-
niu lokalnym).

Inny [bit]

Patrz Wyrazenia i skroty (str. 140).

23.29

Wskaznik zmiennego
nachyl.

Definiuje wspdtczynnik zmiany wartosci zadanej predkosci,
gdy zmienne nachylenie jest wigczone za pomoca parame-
tru 23.28 Zmienne nachylenie ramp.

W celu osiggniecia najlepszych wynikéw nalezy wprowadzi¢
w tym parametrze okres aktualizacji wartosci zadanej.

50 ms / real32

2...30000 ms

Wspdtczynnik zmiennego nachylenia.

1=1ms/1=1ms

23.39

Wyj. kor. predk.
podrz.

Wyswietla warunek korekcji predkosci dla funkcji udziatu
w obcigzeniu z przemiennikiem podrzednym sterowanym
predkoscia.

Patrz sekcja Funkcja udziatu w obcigzeniu z przemiennikiem
podrzednym sterowanym predkoscig (str. 37).

Ten parametr jest tylko do odczytu.

-/ real32

-30000.00 ...
30000.00 obr./min

Warunek korekcji predkosci. Informacje o skalowaniu 16-
bitowym zawiera opis parametru 46.1.

- /100 =1obr./min
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
23.40 | Aktyw. kor. predk. W przypadku warunku korekcji predkosci wybiera zrédto | Nie wybrano / uint32
podrz. wiaczania/wytaczania funkcji udziatu w obcigzeniu.
Patrz sekcja Funkcja udziatu w obcigzeniu z przemiennikiem
podrzednym sterowanym predkoscia (str. 37).
0 = Wytaczone.
1=Wtaczone.
Nie wybrano 0 0
Wybrano 1 1
Di1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit2). |4
DI4 Wejscie cyfrowe D14 (10.2 Stan DI po opéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 4). |6
Dl6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (11.2 Stan DIO po opdznie- |10
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.2 Stan DIO po opdznie- |11
niach, bit 1).
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skréty (str. 140). -
23.41 Wzm. kor. predk. Dostosowuje przyrost warunku korekcji predkosci w 1.00 procent / real32
podrz. przemienniku podrzednym sterowanym predkoscia.
Umozliwia zdefiniowanie dokfadnosci, z jaka przemiennik
podrzedny dziata zgodnie z przemiennikiem nadrzednym.
Im wieksza wartos¢, tym wieksza doktadnosé.
Patrz sekcja Funkcja udziatu w obciazeniu z przemiennikiem
podrzednym sterowanym predkoscia (str. 37).
0.00...100.00 pro- | Dostosowanie warunku korekcji predkosci. 1=1procent /100 =1
cent procent
23.42 Zr. momentu kor. Wybiera Zzrédto wartosci zadanej momentu dla funkcji MF: wartoéé zadana 2

predk. przemien.
podrz.

udziatu w obcigzeniu.

Patrz sekcja Funkcja udziatu w obcigzeniu z przemiennikiem
podrzednym sterowanym predkoscia (str. 37).

/ uint32

NULL

Brak.

MF: warto$¢ zadana
2

3.14 W. zad. 2 D2D lub M/F (str. 151).

Inny [bit]

Wybdr zrédta (patrz Wyrazenia i skréty (str. 140)).
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
24 Warunkowa w. zad. | Obliczenia btedu predkosci; konfiguracja sterowania oknem
predkosci btedu predkosci; krok btedu predkosci.
Patrz wykres taricucha sterowania na stronach 699 i 700.
24.1 Uzyta wart. zad. Wyswietla warto$¢ zadang predkos$é z okreslong rampai |-/ real32
predkosci skorygowang (przed obliczeniem btedu predkosci). Patrz
wykres faficucha sterowania na stronie 699.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000.00 ... Warto$¢ zadana predkosci uzywana do obliczen btedu - /100 =10br./min
30000.00 obr./min | predkosci. Informacje o skalowaniu 16-bitowym zawiera
opis parametru 46.1.
24.2 Uzyte sprz. zwr.od | Wyswietla sprzezenie zwrotne predkosci uzywane do obli- |-/ real32
predkosci czen btedu predkosci.
Patrz wykres taricucha sterowania na stronie 699.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000.00 ... Sprzezenie zwrotne predkosci uzywane do obliczeri btedu |- /100 =1 obr./min
30000.00 obr./min | predkosci. Informacje o skalowaniu 16-bitowym zawiera
opis parametru 46.1.
24.3 Filtrowany btad pred- | Wyswietla filtrowany btad predkosci. Patrz wykres faricucha | 0.00 obr./min / real32
kosci sterowania na stronie 699.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000.00 ... Filtrowany btad predkosci. Informacje o skalowaniu 16-bi- |- /100 =1 obr./min
30000.00 obr./min | towym zawiera opis parametru 46.1.
24.4 Odwrécony btad Wyswietla odwrdcony (niefiltrowany) btad predkosci. Patrz | 0.00 obr./min / real32
predkosci wykres faricucha sterowania na stronie 699.
Ten parametr jest tylko do odczytu
-30000.00 ... Odwrécony btad predkosci. Informacje o skalowaniu 16- |- /100 = 1 obr./min
30000.00 obr./min | bitowym zawiera opis parametru 46.1.
2411 Korekcja predkosci | Definiuje korekcje wartosci zadanej predkosci, tzn. wartosé | 0.00 obr./min / real32

dodawang do istniejacej wartosci zadanej pomiedzy rampa
iograniczeniem. Jest to przydatne do dostrojenia predko-
$ci w razie potrzeby, na przyktad aby dostosowad ciagnie-
nie pomiedzy sekcjami maszyny papierniczej.

Uwaga: Ze wzgledéw bezpieczeristwa korekcja nie jest sto-|
sowana, gdy aktywna jest funkcja zatrzymania awaryjnego.

OSTRZEZENIE!
Jesli korekcja wartosci zadanej predkosci przekracza

wartos$¢ 21.6 Limit predkosci zerowej, zatrzymanie wg
rampy moze by¢ niemozliwe. Gdy zatrzymanie wg
rampy jest wymagane, nalezy sie upewnic, ze korekcja
jest zmniejszona lub usunieta.

Patrz wykres faricucha sterowania na stronie 699.

-10000.00 ...
10000.00 obr./min

Korekta wartosci zadanej predkosci. Informacje o skalowa-

niu 16-bitowym zawiera opis parametru 46.1.

-/ 100 =1 obr./min
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Nazwa / Zakres /
Wybér

Opis

Def / Typ
FbEq 16b / 32b

24.12

Czas filtrowania bte-
du predk.

Definiuje statg czasu filtru dolnoprzepustowego btedu
predkosci.

Jesli uzywana warto$c¢ zadana predkosci zmienia sig szyb-
ko, ewentualne zaktécenia pomiaréw predkosci mozna
odfiltrowaé za pomoca filtru btedu predkosci. Ograniczenie
falowania za pomoca tego filtru moze spowodowac pro-
blemy z dostosowaniem kontrolera predkosci. Dtuga stata
czasu filtrowania i szybki czas przyspieszenia s sprzeczne.
Bardzo dtugi czas filtrowania powoduje niestabilne stero-
wanie.

0 ms /real32

0...10000 ms

Stata czasu filtrowania btedu predkosci. O = filtrowanie
wytaczone.

1=1ms/1=1ms

24.13

Filtr predkosci RFE

Wiacza/wytacza filtrowanie czestotliwosci rezonansowych.
Filtrowanie mozna skonfigurowad za pomoca parametréw
24.13..24.17.

Wartos$¢ btedu predkosci podawana do regulatora predko-
$ci jest filtrowana z uzyciem typowego filtra Srodkowoza-
porowego rzedu drugiego w celu eliminacji wzmocnienia
czestotliwosci rezonansu mechanicznego.

Uwaga: Regulacja filtra czestotliwosci rezonansowych wyma-
ga podstawowej wiedzy z zakresu filtréw czestotliwosci.
Nieprawidtowa regulacja moze spowodowac wzmocnienie
oscylacji mechanicznych i uszkodzié sprzet przemiennika
czestotliwosci. Aby zapewnic stabilnos¢ regulatora predkosci,
przed zmiang ustawien parametréw nalezy zatrzymac prze-|
miennik czestotliwosci lub wytaczy¢ filtrowanie.

0 = Filtrowanie czestotliwosci rezonansowych wytaczone.

1 = Filtrowanie czestotliwosci rezonansowych wtaczone.

Wyt / uint16

wit

1

1

Wyt

0.

0

24.14

Czestotliwosé zera

Definiuje czestotliwos$¢ zerowa filtra czestotliwosci rezo-
nansowych.

Warto$¢ nalezy ustawi¢ w poblizu czestotliwosci rezonan-
sowej, ktéra nalezy odfiltrowad przed regulatorem predko-
$ci.

Na rysunku przedstawiono charakterystyke czestotliwo-
$ciowa.

20logo/H(w)|
20

100 150

f(Hz)

45.00 Hz / real32
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
0.50 ... 500.00 Hz Czestotliwosc zerowa. 1=1Hz /100 =1Hz
24.15 Ttumienie zera Definiuje wspoétczynnik ttumienia dla parametru 24.14. 0.000 null / real32
Wartosc¢ 0 odpowiada maksymalnej eliminacji czestotliwo-
$ci rezonansowej.
20logo/H(w)|
20
frero = 45 Hz
zero = 0,250
0 - 3 {pole= 1
\‘ . *
-20 A N
WO £ =45 HZ
-40 I:. §zero= 0
§pole =1
-60 T T
0 50 100 150
fHz)
Uwaga: Aby zapewnic filtrowanie pasma czestotliwosci rezo-
nansowych (zamiast wzmacniania), warto$¢ parametru 24.15
musi by¢é mniejsza niz wartos$¢ parametru 24.17.
-1.000...1.000 Wspétczynnik ttumienia. 100=1/1000=1
24.16 Czestotliwosé biegu- | Definiuje czestotliwos¢ bieguna filtra czestotliwoscirezo- |40.00 Hz / real32

na

nansowych.

20logo/H(w)!
40
frero = 45 Hz, foole = 50 Hz
20 A gzero =0, fpole: 0,250
[0 2 e — L eemresaua

20 | fero=45Hz fero = 45 Hz

ﬁ)ole: 30 Hz _ [ r;)ole: 40 Hz
40 1&er0=0 §zer0=0

§pole = 0,250 fpo|e =0,250
-60 T

(o} 50 100

fHz)

Uwaga: Jesli ta warto$¢ znacznie rézni sie od wartosci para-|
metru 24.14, czestotliwosci w poblizu czestotliwosci bieguna
sg wzmacniane, co moze spowodowac uszkodzenie napedza-
nego urzadzenia.

0.50...500.00 Hz

Czestotliwos$é bieguna.

1=1Hz /100 =1Hz
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
24.17 Ttumienie bieguna | Definiuje wspédtczynnik ttumienia dla parametru 24.16. 0.250 null / real32

Wspodtczynnik ksztattuje charakterystyke czestotliwosciowa
filtra czestotliwosci rezonansowych. Wezsze pasmo zapew-
nia lepsze wtasciwosci dynamiczne. Ustawienie wartosci
1w tym parametrze powoduje wyeliminowanie wptywu
bieguna.

20logo/H(w)|
40
frero = 45 Hz
20 - f,-3°|e= 40 Hz
§zero=0
fo i I ‘fpole: 0,050

20 {fero=45Hz frero = 45 Hz
foole = 40 Hz frole = 40 Hz
-40 A §zero= 0 &er0=0
fpole =0,750 5pole =0,250
-60 ,
0 50 100

fHz)

Uwaga: Aby zapewnic filtrowanie pasma czestotliwosci rezo-
nansowych (zamiast wzmacniania), warto$¢ parametru 24.15
musi by¢ mniejsza niz wartos¢ parametru 24.17.

-1.000...1.000

Wspétczynnik ttumienia.

100=1/1000=1
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
24.41 Okno ster. btedem | Wigcza/wytacza (lub wybiera Zrédto, ktére wiacza/wytacza) | Wytacz / uint32

predk.

sterowanie oknem btedu predkosci, ktére czasem jest
réwniez okreslane jako sterowanie strefa nieczutosci lub
ochrona przed przerwaniem pasa transmisyjnego. Opcja
ta stanowi funkcje nadzoru predkosci dla przemiennika
czestotliwosci sterowanego momentem, zapobiegajac
przed utrata kontroli nad silnikiem, jesli obcigzenie zostanie
nagle utracone.

Uwaga: Sterowanie oknem btedu predkosci ma zastosowanie
tylko wtedy, gdy tryb pracy Dodaj jest aktywny (patrz para-
metry 19.12 1 19.14) lub gdy przemiennik czestotliwosci jest
przemiennikiem podrzednym sterowanym predkoscia (patrz
str. 37).

Podczas normalnej obstugi sterowanie oknem utrzymuje
wejscie kontrolera predkosci na poziomie zero, wigc prze-
miennik czestotliwosci utrzymuje sterowanie momentem.

Jesli utracono obciazenie silnika, predkos¢ silnika zwiekszy
sie, poniewaz kontroler momentu bedzie prébowad utrzy-
mac moment. Btad predkosci (warto$é zadana predkosci
- aktualna predkosc) bedzie sie zwiekszat, az przekroczy
okno btedu predkosci. Kiedy taka sytuacja zostanie wykry-
ta, wykraczajaca czes$¢ wartosci btedu zostaje podtaczona
do kontrolera predkosci. Kontroler predkosci tworzy waru-
nek wartosci zadanej zwigzany z wartoscig wejsciowa i
wzmocnieniem (25.2 Proporc. wzmocnienie predk.), ktére
selektor momentu dodaje do wartosci zadanej momentu.
Wynik jest uzywany jako wewnetrzna wartos¢ zadana mo-
mentu dla przemiennika czgstotliwosci.

Aktywacja sterowania oknem btedu predkoscijest wskaza-
na bitem 3 parametru 6.19 Stowo stanu ster. predkoscia.
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Nazwa / Zakres /
Wybér

Opis

Def / Typ
FbEq 16b / 32b

Granice okna sa definiowane za pomoca parametréw 24.43
Goérny limit okna btedu pred. i24.44 Dolny limit okna btedu
pred. w nastepujacy sposdb:

Predkos¢
A\ (obr./min)
Warto$¢ zadana +
[24.44) obr./min

Okno btedu
predkosci

—1— Dokument

Warto$¢ zadana -
[24.43] obr./min

Do
przodu 0
obr./min

Do tytu

Warto$c zadana +
[24.43] obr./min

Okno btedu —
predkosci

— Dokument

Warto$¢ zadana - P4.44)
obr./min

v

Nalezy zauwazy¢, ze to parametr 24.44 (a nie 24.43) defi-
niuje limit nadmiernej predkosci w obu kierunkach obrotu.
Dzieje sie tak, poniewaz funkcja monitoruje btad predkosci
(ktdry jest ujemny w przypadku nadmiernej predkosci i
dodatni w przypadku niedostatecznej predkosci).

OSTRZEZENIE!

A Aby zagwarantowac niezawodne zatrzymywanie we-
dtug rampy, w przemienniku podrzednym sterowanym
predkoscig okno btedu predkosci nie moze przekraczad|
wartosci 21.6 Limit predkosci zerowej. Gdy wymagane,
jest zatrzymywanie wedtug rampy, nalezy upewnic sig,
Ze parametry 24.43 i 24.44 maja warto$¢ mniejsza od
parametru 21.6 (albo wytaczone jest sterowanie oknem
btedu predkosci).

0 = Sterowanie oknem btedu predkosci wytaczone

1 = Sterowanie oknem btedu predkosci wtgczone

Wytacz

0.

0

Wiacz

1

1

Inny [bit]

Patrz Wyrazenia i skroty (str. 140).

24.42

Tryb ster. oknem
predkosci

Gdy sterowanie oknem btedu predkosci (patrz parametr
24.41 Okno ster. btedem predk.) jest wtgczone, ten para-
metr okresla, czy kontroler predkosci monitoruje tylko
warunek proporcjonalny zamiast wszystkich trzech warun-
kéw (P, 11 D).

Normalne ster. predko-
dcig / uint16
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
Normalne ster. pred- | Wszystkie trzy warunki (parametry 25.2, 25.3125.4) s (0]
koscia monitorowane przez kontroler predkosci.
Sterowanie P Tylko warunek proporcjonalny (25.2) jest monitorowany 1
przez regulator predkosci. W przypadku warunku catkowe-
go i rézniczkowego wewnetrznie wymuszane jest zero.
24.43 | Gorny limit okna bte- | Definiuje gérna granice okna btedu predkosci. Patrz para- | 0.00 obr./min / real32
du pred. metr 24.41 Okno ster. btedem predk.
0.00 ... 3000.00 Goérna granica okna btedu predkosci. Informacje o skalowa- |- /100 =1 obr./min
obr./min niu 16-bitowym zawiera opis parametru 46.1.
24.44 | Dolny limit okna bte- | Definiuje dolng granice okna btedu predkosci. Patrz para- | 0.00 obr./min / real32
du pred. metr 24.41 Okno ster. btedem predk.
0.00 ... 3000.00 Dolna granica okna btedu predkosci. Informacje o skalowa- |-/ 100 =1 obr./min
obr./min niu 16-bitowym zawiera opis parametru 46.1.
24.46 | Krok btedu predkosci| Definiuje dodatkowy krok btedu predkosci przekazywany |0.00 obr./min / real32

na wejscie kontrolera predkosci (i dodawany do wartosci
btedu predkosci). Moze by¢ uzywany w duzych systemach
z przemiennikami czgstotliwosci w celu dynamicznej nor-
malizacji predkosci.

OSTRZEZENIE!

ni¢, ze wartosc¢ kroku btedu zostata usunigta.

W przypadku wydania polecenia stop nalezy sie upew-|

-3000.00 ... 3000.00
obr./min

Krok btedu predkosci. Informacje o skalowaniu 16-bitowym
zawiera opis parametru 46.1.

- /100 =1 obr./min




Parametry 307

Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
25 Sterowanie predko- |Ustawienia kontrolera predkosci.
sca Patrz wykres taricucha sterowania na stronach 699 i 700.
25.1 Ster. predk.: w.zad. | WySwietla wartosci wyjsciowe kontrolera predkosci, ktére |-/ real32
momentu sg przekazywane do kontrolera momentu. Patrz wykres
taricucha sterowania na stronie 700.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600.0 ... 1600.0 Moment wyj$ciowy kontrolera ograniczonej predkosci.In- |- /10 =1 procent
procent formacje o skalowaniu 16-bitowym zawiera opis parametru
46.3.
25.2 Proporc. wzmocnie- | Definiuje proporcjonalny przyrost (Kp) wartosci kontrolera |10.00; 5,00 (95.21

nie predk.

predkosci. Zbyt wysoki przyrost moze spowodowacd oscy-
lacje predkosci. Ponizszy rysunek przedstawia wyjscie
kontrolera predkosci po wystapieniu kroku btedu, gdy btad
pozostaje staty.

%

Przyrost = K,= 1
7= czas catkowania = 0
Tp= czas
réniczkowania = 0

Wartos¢ biedu e
Wyjécie =
Wiscie [| ontroters
kontrolera =
xe |

e=wartos¢
biedu

Czas

Jesli przyrost jest ustawiony na 1,00, 10% btad (wartosé
zadana - wartos$¢ aktualna) w predkosci synchronicznej
silnika generuje proporcjonalny warunek 10%.

Uwaga: Ten parametr jest automatycznie ustawiany przy
uzyciu funkcji automatycznego strojenia kontrolera predko-
$ci. Patrz sekcja Autodostrajanie kontrolera predko-

$ci (str. 51).

b1/b2) Brak jednostki
/ real32

0.00 ... 250.00 Brak
jednostki

Proporcjonalny przyrost dla kontrolera predkosci.

100 = 1 Brak jednostki
/100 =1Brak jednost-
ki
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
25.3 Czas catkowania Definiuje czas catkowania kontrolera predkosci. Czas cat- |2.50; 5,00 s (95.21

predkosci

kowania definiuje wspdtczynnik, wedtug ktérego wyjscie
kontrolera zmienia sig, gdy warto$c¢ btedu jest stata, pro-
porcjonalny przyrost kontrolera predkosci wynosi 1. Im
krotszy czas catkowania, tym szybciej poprawiana jest
ciggta wartos¢ btedu.

Ustawienie czasu catkowania na zero wytacza cze$¢ catku-
jaca kontrolera. Jest to przydatne podczas dostrajania
przyrostu proporcjonalnego. Najpierw nalezy dostosowad
przyrost proporcjonalny, a nastepnie przywrdécic czas cat-
kowania.

Modut catkujacy zawiera system zabezpieczajacy przed
nadmiernym wzrostem do obstugi przy limicie momentu
lub pradu.

Ponizszy rysunek przedstawia wyjécie kontrolera predkosci
po wystapieniu kroku btedu, gdy btad pozostaje staty.

%

Wyjscie Przyrost = K, =1
kontrolera Tj= czas catkowania > 0
Tp= czas rézniczkowania
=0

Koxe

—_—

I ‘ e = wartosc
Kpxe W | btedu

e Czas
T

Uwaga: Ten parametr jest automatycznie ustawiany przy
uzyciu funkcji automatycznego strojenia kontrolera predko-
$ci. Patrz sekcja Autodostrajanie kontrolera predko-

$ci (str. 51).

bl/b2) s / real32

0.00...1000.00 s

Czas catkowania dla kontrolera predkosci.

10=1s/100=1s
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Nazwa / Zakres /
Wybér

Opis

Def / Typ
FbEq 16b / 32b

25.4

Czas rézniczk. predko-
sci

Definiuje czas rézniczkowania kontrolera predkosci. Ope-
racja rézniczkowania zwigksza wartos$¢ wyjsciowa kontro-
lera, jesli warto$¢ btedu zmienia sie.

Im dtuzszy czas rézniczkowania, tym bardziej zwiekszana
jest wartos¢ wyjsciowa kontrolera predkosci podczas
zmiany. Jedli czas rézniczkowania jest ustawiony na zero,
kontroler dziata jako regulator Pl. W przeciwnym razie
dziata jako regulator PID. Rézniczkowanie sprawia, ze
kontroler lepiej reaguje na zaktdcenia. W prostych aplika-
cjach (zwtaszcza tych bez enkodera) czas rézniczkowania
nie jest zwykle wymagany i nalezy pozostawic¢ wartos¢ zero.

Ponizszy rysunek przedstawia wyjscie kontrolera predkosci
po wystapieniu kroku btedu, gdy btad pozostaje staty.
Rézniczkowanie btedu predkosci musi by¢ filtrowane za
pomocy filtru dolnoprzepustowego, aby wyeliminowacd
zakt6cenia zewnetrzne.

% Wyjécie
kontrolera

- Warto$¢
{ T btedu

K, xe &= wartos¢
biedu

T
Czas

Przyrost = K, =1

T, = czas catkowania > 0

Tp= czas rézniczkowania > 0
T¢= przyktadowy czas = 500 ps

Ae = zmiana wartosci btedu pomiedzy dwoma prébkami

0.000 s /real32

0.000...10.000 s

Czas rézniczkowania dla kontrolera predkosci.

1000=1s/1000=1s

25.5

Czas filtru rézniczk.

Definiuje stata czasu filtrowania rézniczkowania. Patrz
parametr 25.4 Czas rézniczk. predkosci.

8 ms /real32

0...10000 ms

Stata czasu filtrowania rézniczkowania.

1=1ms/1=1ms
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Nazwa / Zakres /
Wybér

Opis

Def / Typ
FbEq 16b / 32b

25.6

Czas réznicz.dla
komp.przysp.

Definiuje czas rézniczkowania dla kompensacji przyspie-
szania/zwalniania. W celu kompensacji obcigzenia o duzej
bezwtadnosci podczas przyspieszania rézniczka wartosci
zadanej jest dodawana do wyjscia kontrolera predkosci.
Zasada dziatania operacji rézniczkowania jest opisana w
parametrze 25.4 Czas rézniczk. predkosci.

Uwaga: Zwykle ten parametr nalezy ustawi¢ na wartosc¢ po-|
miedzy 50% i 100% sumy statych czaséw mechanicznych
silnika i napedzanej maszyny.

Ponizszy rysunek przedstawia odpowiedzi predkosci, gdy
obciazenie o wysokiej bezwtadnosci przyspiesza wedtug
rampy.

Brak kompensacji przyspieszania:

%A

Wartosc¢ zadana
- predkosci
Predkosé
aktualna

>

L=
Czas

Kompensacja przyspieszania:

%A

Wartos¢ zadana
predkosci
Predkos¢
aktualna

Czas

-/ real32

0.00...1000.00 s

Czas rézniczkowania kompensacji przyspieszania.

10=1s/100=1s

Czas filtr. komp.
przysp

Definiuje statg czasu filtrowania kompensacji przyspiesza-
nia lub zwalniania. Patrz parametry 25.4 Czas rézniczk.
predkosci i 25.6 Czas réznicz.dla komp.przysp.

8.0 ms / real32

0.0...1000.0 ms

Czas filtrowania kompensacji przyspieszania/zwalniania.

1=1ms/10=1ms
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Nazwa / Zakres /
Wybér

Opis

Def / Typ
FbEq 16b / 32b

25.8

Wspétczynnik opada-
nia

Definiuje wspédtczynnik opadania predkoscijako procento-
wa wartos¢ predkosci znamionowej silnika.

Opadanie predkosci powoduje niewielkie obnizenie pred-
kosci silnika w miarg jak rosnie obcigzenie przemiennika
czestotliwosci. Aktualna predkosé maleje w pewnym mo-
mencie pracy w zaleznosci od ustawienia wspétczynnika
opadania i obcigzenia przemiennika czestotliwosci (=
wartoé¢ zadana momentu/wyjscie kontrolera predkosci).
Przy 100% wyjscia kontrolera predkosci opadanie jest na
poziomie znamionowym, tzn. jest réwne wartosci tego
parametru. Efekt opadania zmniejsza sig liniowo do zera
wraz z malejgcym obciazeniem.

Wspétczynnik opadania moze by¢ uzyty np. do regulacji
podziatu obcigzenia w zastosowaniu z wieloma przemien-
nikami czestotliwosci potagczonymi jako nadrzedne i pod-
rzedne. W zastosowaniu z nadrzednymi i podrzednymi
przemiennikami czestotliwosci waty silnikéw sg sprzezone
ze soba.

Prawidtowy wspétczynnik opadania dla procesu musi zo-
stac okreslony indywidualnie dla kazdego przypadku.

Zmniejszenie predkosci = wyjscie kontrolera predkosci x
opadanie x predkos$¢ synchroniczna

Przyktad: Wyjscie kontrolera predkosci wynosi 50%,
wspdtczynnik opadania wynosi 1%, predkos$¢ synchroniczna
przemiennika czestotliwosci wynosi 1500 obr./min.

Zmniejszenie predkosci = 0,50 x 0,01 x 1500 obr./min =
7,5 obr./min.

silnika jako
% wartosci
znamionowej

Bez
—— opadania

Opadanie

opadania

| Wyjécie
kontrolera / Obciazenie

| predkoci / % jennil

100%

czestotliwoé

-/ real32

0.00...100.00 pro-
cent

Wspdtczynnik opadania.

100 =1 procent / 100
=1procent

25.9

Wt. balansu ster.
predk.

Wybiera zrédto wiaczania/wytaczania réwnowazenia wyj-
$cia kontrolera predkosci.

Ta funkcja jest uzywana do wygenerowania ptynnego
przejscia (bez podbic) ze sterowania momentem lub napre-
zeniem do sterowania predkoscia. Kiedy wiaczone jest
réwnowazenie, na wyjsciu regulatora predkos$ci wymuszana
jest warto$¢ 25.10 W. zad. balansu ster. predk.

Réwnowazenie jest rowniez mozliwe w generatorze rampy
(patrz parametr 23.26 Wt. balans rampy wyj.).

0 = Wytaczone.
1=Wtaczone.

Nie wybrano / uint32

Nie wybrano

0
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
Wybrano 1 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit2). |4
DI4 Wejscie cyfrowe D14 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (11.2 Stan DIO po opdznie- |10
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.2 Stan DIO po opdznie- |11
niach, bit 1).
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skroty (str. 140). -
25.10 W. zad. balansu ster. | Definiuje warto$¢ zadang uzywana w réwnowazeniu wyjscia | 0.0 procent / real32
predk. kontrolera predkosci. Ta wartos¢ jest wymuszona na wyj-
$ciu kontrolera predkosci, gdy rownowazenie jest wigczone
za pomoca parametru 25.9 Wt. balansu ster. predk.
-300.0 ... 300.0 pro- | Wartos¢ zadana réwnowazenia wyjécia kontrolera predko- |- /10 =1 procent
cent $ci. Informacje o skalowaniu 16-bitowym zawiera opis pa-
rametru 46.3.
25.11 Min. moment ster. Definiuje minimalny moment wyj$ciowy kontrolera predko- | -300.0 procent / re-
predk. Sci. al32
-1600.0 ... 0.0 procent | Minimalny moment wyjéciowy kontrolera predkosci. Infor- |- /10 =1 procent
macje o skalowaniu 16-bitowym zawiera opis parametru
46.3.
25.12 Maks. moment ster. | Definiuje maksymalny moment wyj$ciowy kontrolera 300.0 procent / real32
predk. predkosci.
0.0 ...1600.0 procent | Maksymalny moment wyjsciowy kontrolera predkosci. In- |- /10 =1 procent
formacje o skalowaniu 16-bitowym zawiera opis parametru
46.3.
25.13 Min. mom. zatrzym. | Definiuje minimalny moment wyj$ciowy kontrolera predko- |-400.0 procent / re-
ster. predk. $ci podczas zatrzymania awaryjnego wg rampy (Offl lub | al32
Off3).
-1600.0 ... 0.0 procent | Minimalny moment wyjsciowy kontrolera predkosci dla -/ 10 =1procent
zatrzymania awaryjnego wg rampy Informacje o skalowaniu
16-bitowym zawiera opis parametru 46.3.
25.14 Maks. mom. zatrz. Definiuje maksymalny moment wyjsciowy kontrolera 400.0 procent / real32
ster. predk. predkosci podczas zatrzymania awaryjnego wg rampy
(Off1 lub Off3).
0.0...1600.0 procent | Maksymalny moment wyj$ciowy kontrolera predkoscina |- /10 =1 procent
potrzeby zatrzymania awaryjnego wg rampy Informacje o
skalowaniu 16-bitowym zawiera opis parametru 46.3.
25.15 Wzmoc. prop. zatrz. | Definiuje proporcjonalny przyrost dla kontrolera predkosci, |10.00; 5,00 (95.21

awar.

gdy aktywne jest zatrzymanie awaryjne. Patrz parametr
25.2 Proporc. wzmochienie predk.

b1/b2) Brak jednostki
/ real32

1.00 ... 250.00 Brak
jednostki

Przyrost proporcjonalny dla zatrzymania awaryjnego.

100 =1 Brak jednostki
/100 = 1Brak jednost-
ki
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Nazwa / Zakres /
Wybér

Opis

Def / Typ
FbEq 16b / 32b

25.18

Min. limit adapt.
predkosci

Minimalna aktualna predkos$¢ na potrzeby przystosowania
kontrolera predkosci.

Wzmocnienie kontrolera predkoscii czas catkowania moga
zostac¢ dostosowane zgodnie z aktualng predkoscia (90.1
Predk. silnika do sterowania).

Jest to realizowane przez pomnozenie wzmocnienia (25.2
Proporc. wzmocnienie predk.) i czasu catkowania (25.3 Czas
catkowania predkosci) przez wspdtczynniki dla konkretnych
predkosci. Wspdtczynniki sg definiowanie oddzielnie dla
przyrostu i czasu catkowania.

Gdy aktualna predkos¢ jest mniejsza lub réwna wartosci
parametru 25.18 Min. limit adapt. predkosci, wzmocnienie
jest mnozone przez warto$¢ parametru 25.21 Wsp. Kp ad-
apt. przy predk. min, a czas catkowania jest dzielony przez
wartos$¢ parametru 25.22 Wsp. Ti adapt. przy predk. min.

Gdy aktualna predkos¢ jest réwna wartosci parametru
25.19 Maks. limit adapt. predkosci lub jest od niej wyzsza,
dostosowanie nie zostaje zastosowane (wspdtczynnik to
1).

Gdy aktualna predkosé jest pomiedzy wartoscia parametru
25.18 Min. limit adapt. predkosci i wartoscig parametru
25.19 Maks. limit adapt. predkosci, wspdtczynniki dla
wzmochnienia i czasu catkowania sag obliczane liniowo na
podstawie punktéw przegiecia.

Warto réwniez zapoznac sie ze schematem blokowym
znajdujacym sie na stronie 700.

wsporczynnik aria
wartosci i lub T,

1,000

25.21
lub
25.22

Predkos¢
aktualna
(90.09
o (obr./min)
25.18 25.19

-/ real32

0...30000 obr./min

Minimalna aktualna predkos¢ na potrzeby przystosowania
kontrolera predkosci.

1=1obr./min/1=1
obr./min

25.19

Maks. limit adapt.
predkosci

Maksymalna aktualna predko$¢ na potrzeby przystosowa-
nia kontrolera predkosci.

Patrz parametr 25.18 Min. limit adapt. predkosci.

-/ real32

0...30000 obr./min

Maksymalna aktualna predko$¢ na potrzeby przystosowa-
nia kontrolera predkosci.

1=1obr./min/1=1
obr./min

25.21

Wsp. Kp adapt. przy
predk. min

Wspdtczynnik przyrostu proporcjonalnego przy minimalnej
aktualnej predkosci

Patrz parametr 25.18 Min. limit adapt. predkosci.

1.000 Brak jednostki /
real32

0.000 ... 10.000 Brak
jednostki

Wspdtczynnik przyrostu proporcjonalnego przy minimalnej
aktualnej predkosci

1000 =1 Brak jednost-
ki /1000 =1 Brak jed-
nostki
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Nazwa / Zakres /
Wybér

Opis

Def / Typ
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25.22

Wsp. Ti adapt. przy
predk. min

Wspétczynnik czasu catkowania przy minimalnej aktualnej
predkosci

Patrz parametr 25.18 Min. limit adapt. predkosci.

1.000 Brak jednostki /
real32

0.000 ... 10.000 Brak
jednostki

Wspétczynnik czasu catkowania przy minimalnej aktualnej
predkosci

1000 =1 Brak jednost-
ki /1000 =1 Brak jed-
nostki

25.25

Maks. limit adapt.
momentu

Maksymalna warto$¢ zadana momentu na potrzeby przy-
stosowania kontrolera predkosci.

Wzmocnienie kontrolera predkosci moze zostac przystoso-
wane zgodnie z koricowa nieograniczong wartoscig zadang
momentu (26.1 Wart. zad. momentu do TC).

W ten sposdéb mozna ztagodzi¢ zaktécenia spowodowane
przez niskie obcigzenie i luzy.

Ta funkcjonalnosc¢ wiaze si¢ zpomnozeniem wzmocnienia
(25.2 Proporc. wzmocnienie predk.) przez wspétczynnik z
danego zakresu momentu.

Gdy wartos¢ zadana momentu to 0%, wzmocnienie jest
mnozone przez wartosé parametru 25.27 Wsp. Kp adapt.
przy mom. Min.

Gdy wartos$¢ zadana momentu jest réwna wartosci para-
metru 25.25 Maks. limit adapt. momentu lub jest od niej
wyzsza, dostosowanie nie zostaje zastosowane (wspdtczyn-
nik to 1).

Pomiedzy 0% i wartoscia parametru 25.25 Maks. limit ad-
apt. momentu wspdtczynnik wzmocnienia jest obliczany
liniowo na podstawie punktéw przegiecia.

Przy uzyciu parametru 25.26 Czas filt. adaptera momentu
do wartosci zadanej momentu mozna zastosowac filtrowa-
nie.

Warto réwniez zapoznac sig ze schematem blokowym
znajdujacym sie na stronie 700.
WSPOfCZynnik K, (Wzmocnieme
proporcjonalne)

1,000

25.27

Koricowa warto$
zadana moment
(26.01) (obrimiv

0 25.25

-/ real32

0.0...1600.0 procent

Maksymalna warto$¢ zadana momentu na potrzeby przy-
stosowania kontrolera predkosci. Informacje o skalowaniu
16-bitowym zawiera opis parametru 46.3.

-/ 10 =1procent

25.26

Czas filt. adaptera
momentu

Definiuje statg czasu filtru na potrzeby przystosowania.
Powoduje przystosowanie szybkosci zmiany przyrostu.

Patrz parametr 25.25 Maks. limit adapt. momentu.

0.000s /real32

0.000 ...100.000 s

Czas filtru przystosowania.

100=1s/1000=1s
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
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25.27 Wsp. Kp adapt. przy |Wspoétczynnik przyrostu proporcjonalnego przy wartosci | 1.000 Brak jednostki /
mom. Min zadanej momentu 0%. real32
Patrz parametr 25.25 Maks. limit adapt. momentu.
0.000 ... 10.000 Brak | Wspdtczynnik przyrostu proporcjonalnego przy wartosci | 1000 = 1 Brak jednost-
jednostki zadanej momentu 0%. ki /1000 =1 Brak jed-
nostki
25.30 Aktywacja adapt. Wiacza/wytacza dostosowanie kontrolera predkosci na Wiacz / uintl6e
strumienia podstawie wartosci zadanej strumienia silnika (1.24 Akt.
strumien %).
Przyrost proporcjonalny kontrolera predkoscijest mnozony
przezwspdtczynnik 0...1 odpowiednio pomiedzy 0...100%
wartosci zadanej strumienia.
Warto réwniez zapoznac sie ze schematem blokowym
znajdujacym sig na stronie 700.
Wspotczynnik P‘, (wzmocnienie
proporcjonalne)
1,000
Wartos¢ zadane
strumieni
0,000 (01.24) (%)
° 100
Wytacz Przystosowanie kontrolera predkosci na podstawie warto- |0
$ci zadanej strumienia wytaczone
Wiacz Przystosowanie kontrolera predkosci na podstawie warto- |1

$ci zadanej strumienia wiaczone.
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Nazwa / Zakres /
Wybér

Opis

Def / Typ
FbEq 16b / 32b

25.33

Autostrojenie reg.
predk.

Aktywuje (lub wybiera zrédto, ktére aktywuje) funkcje au-
tomatycznego strojenia kontrolera predkosci. Patrz sekcja
Autodostrajanie kontrolera predkosci (str. 51).

Funkcja automatycznego strojenia automatycznie ustawi
parametry 25.2 Proporc. wzmocnienie predk., 25.3 Czas
catkowania predkosci i 25.37 Mechaniczna stata czas.

Warunki wstepne wykonania procedury automatycznej

regulacji to:

- Sprawdzi¢, czy bieg identyfikacyjny silnika zostat pomys|-
nie ukoriczony.

«  Sprawdzi¢, czy ustawiono limity predkosci i momentu
(grupa parametréw 30 Limity).

«  Sprawdzi¢, czy ustawiono filtrowanie sprzezenia zwrot-|
nego od predkosci (grupa parametréw 90 Wybdr sprze-
zenia zwrotnego), filtrowanie btedu predkosci (24 Warun-
kowa w. zad. predkosci) i predkos¢ zerowa (21 Tryb
start/stop).

. Sprawdzi¢, czy przemiennik czestotliwosci zostat urucho-
miony i dziata w trybie sterowania predkoscia.

OSTRZEZENIE!

A Podczas procedury automatycznego strojenia silnik i
maszyna zostang uruchomione z zastosowaniem limi-|
téw momentu i predkoéci. NALEZY SIE UPEWNIC, ZE
WLACZENIE FUNKCIIAUTOMATYCZNEGO STROJENIA
JEST BEZPIECZNE!

Procedure automatycznego strojenia mozna zatrzymad,
wytaczajac przemiennik czgstotliwosci.

0-1 = Aktywowanie automatycznego strojenia kontrolera
predkosci

Uwaga: Wartos$¢ O nie jest przywracana automatycznie,

Wyt. / uint32

Wyt.

0.

0

Wt

1

1

Inny [bit]

Patrz Wyrazenia i skroty (str. 140).

25.34

Tryb autostr. reg.
predk.

Definiuje ustawienie wstepne sterowania funkcji automa-
tycznego strojenia kontrolera predkosci. To ustawienie
wptywa na sposéb, w jaki warto$¢ zadana momentu bedzie
reagowac na krok wartos$ci zadanej predkosci.

Normalny / uint16

Ptynny

Powolna, ale niezawodna odpowiedz.

Normalny

Srednie ustawienie.

Scisty

Szybka odpowiedz. W przypadku niektdrych aplikacji moze
wystapic zbyt wysoka wartos¢ przyrostu.

25.37

Mechaniczna stata
czas.

Stata czasu mechanicznego przemiennika czestotliwosci
imaszyny okreslona przez funkcje automatycznego stroje-
nia kontrolera predkosci. Te warto$é mozna dostosowacd
recznie.

0.00 s / real32

0.00...1000.00 s

Stata czasu mechanicznego.

10=1s/100=1s
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
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25.38 Krok momentu auto- | Definiuje dodang warto$¢ momentu uzywana przez funkcje | 10.00 procent / real32
strojenia automatycznego strojenia.
Ta wartos¢ jest skalowana do momentu znamionowego
silnika.
Nalezy pamietad, ze moment uzywany przez funkcje auto-
matycznego strojenia moze tez zostac¢ ograniczony przez
limity momentu (w grupie parametréw 30 Limity) i moment
znamionowy silnika.
0.00 ...100.00 pro- Krok momentu automatycznego strojenia. 100 =1 procent / 100
cent =1procent
25.39 Krok predkosci auto- | Definiuje warto$é predkosci dodawang do predkosci po- |10.00 procent / real32
strojenia czatkowej procedury automatycznego strojenia. Predkosé
poczatkowa (predkosc uzywana, gdy automatyczne stro-
jenie jest aktywowane) oraz wartos¢ tego parametru to
obliczona maksymalna predkos¢ uzywana przez procedure
automatycznego strojenia. Maksymalna predkos$¢ moze
tez zostac ograniczona przez limity predkosci (w grupie
parametréw 30 Limity) i predkos$¢ znamionowa silnika.
Ta warto$¢ jest skalowana do predkosci znamionowej sil-
nika.
Uwaga: Silnik przekroczy nieznacznie obliczong maksymalng
predkos¢ na koniec kazdej fazy przyspieszenia.
0.00...100.00 pro- | Krok predkosci automatycznego strojenia. 100 =1 procent / 100
cent =1procent
25.40 | Czasy powtdrz. auto- | Okresla liczbe cykléw przyspieszania/zwalniania podczas |10 Brak jednostki /
strojenia wykonywania procedury automatycznego strojenia. uint16
Zwigkszenie tej wartosci poprawi doktadno$¢ funkcji auto-
matycznego strojenia i pozwoli na uzycie mniejszych war-
tosci kroku momentu lub predkosci.
1...10 Brak jednostki | Liczba cykléw podczas procedury automatycznego stroje- |1 =1 Brak jednostki /
nia. 1=1Brak jednostki
25.41 W. zad. momentu: Zarezerwowane -/ real32
aut.reg.2
25.42 Wigczenie warunku | Wybiera Zzrédto, ktdre wigcza/wytacza czesé catkows (1) Wybrano / uint32

catkowego

kontrolera predkosci.
0 = cze$¢ catkowa wytaczona

1 = cze$¢ catkowa wtaczona

Nie wybrano (0] 0
Wybrano 1 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit2). |4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (11.2 Stan DIO po opdznie- |10

niach, bit 0).
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
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DIO2 Wejscie/wyijscie cyfrowe DIO2 (11.2 Stan DIO po opdznie- |11
niach, bit 1).
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skroty (str. 140). -
25.53 Moment.: w. zad. pro- | Wyswietla wyjscie czesci proporcjonalnej (P) kontrolera -/ real32
porgj. predkosci. Patrz wykres taricucha sterowania na stronie
700.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000.0 ... 30000.0 | Wyjscie czesci P kontrolera predkosci. Informacje o skalo- |- /10 =1 procent
procent waniu 16-bitowym zawiera opis parametru 46.3.
25.54 Moment.: w. zad. cat- | Wyswietla wyj$cie czesci catkowania (1) kontrolera predko- |- / real32
kow. $ci. Patrz wykres taficucha sterowania na stronie 700.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000.0 ... 30000.0 | Wyjscie czesci | kontrolera predkosci. Informacje o skalo- |- /10 =1 procent
procent waniu 16-bitowym zawiera opis parametru 46.3.
25.55 | Moment.: w.zad.réz- | Wyswietla wyjscie czesci rézniczkowania (D) kontrolera -/ real32
niczk. predkosci. Patrz wykres taricucha sterowania na stronie
700.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000.0 ... 30000.0 | Wyjscie czesci D kontrolera predkosci. Informacje o skalo- |- /10 =1 procent
procent waniu 16-bitowym zawiera opis parametru 46.3.
25.56 Moment: kompens. | Wyswietla wyjscie funkcji kompensacji przyspieszaniana |-/ real32
przysp. str. 700.
Patrz wykres faricucha sterowania.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000.0 ... 30000.0 | Wyjscie funkcji kompensacji przyspieszania. Informacjeo |-/ 10 =1 procent
procent skalowaniu 16-bitowym zawiera opis parametru 46.3.
25.57 W.zad. momentu nie- | Wyswietla wyjscie kontrolera predkosci skompensowane |-/ real32

zbalans.

dla przyspieszania. Patrz wykres taricucha sterowania na
stronie 700.

Ten parametr jest tylko do odczytu.

-30000.0 ... 30000.0
procent

Wyjscie kontrolera predkosci skompensowane dla przyspie-
szania. Informacje o skalowaniu 16-bitowym zawiera opis
parametru 46.3.

-/ 10 =1procent
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
26 tancuch wart. zad. | Ustawienia faricucha wartosci zadanej momentu.
T Patrz wykres taricucha sterowania na stronach 701 i 703.
26.1 Wart. zad. momentu | Wyswietla koricowa warto$¢ zadang momentu podangdo |-/ real32
doTC kontrolera momentu (w procentach). Ta wartos$¢ zadana
jest nastgpnie stosowana przez rézne koricowe ogranicz-
niki, takie jak mocy, momentu, obcigzenia itp.
Patrz wykres taricucha sterowania na stronach 703 i 704.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600.0 ... 1600.0 Wartos$é zadana momentu na potrzeby sterowaniamomen- |- /10 =1 procent
procent tem. Informacje o skalowaniu 16-bitowym zawiera opis
parametru 46.3.
26.2 Uzyta wart. zad. mo- | Wyswietla koricowa warto$¢ zadana momentu (w procen- | - / real32
mentu tach w stosunku do momentu znamionowego silnika)
przekazywana do rdzenia DTCiwystepuje po ograniczeniu
czestotliwosci, napiecia i momentu.
Patrz wykres taricucha sterowania na stronie 704.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600.0 ... 1600.0 Wartos$é zadana momentu na potrzeby sterowaniamomen- |- /10 = 1 procent
procent tem. Informacje o skalowaniu 16-bitowym zawiera opis
parametru 46.3.
26.8 Min. wart. zad. mo- | Definiuje warto$¢ zadang minimalnego momentu. Umozli- |-300.0 procent / re-
mentu wia lokalne ograniczenie wartosci zadanej momentu przed | al32
przekazaniem go do kontrolera momentu rampy. Informa-
cje o bezwzglednym ograniczeniu momentu podano w
opisie parametru 30.19 Min. moment 1.
-1000.0...0.0 procent | Minimalna wartos¢ zadana momentu. Informacje o skalo- |- /10 =1 procent
waniu 16-bitowym zawiera opis parametru 46.3.
26.9 Maks. wart. zad. mo- | Definiuje warto$¢é zadang maksymalnego momentu. 300.0 procent / real32

mentu

Umozliwia lokalne ograniczenie wartoéci zadanej momentu
przed przekazaniem go do kontrolera momentu rampy.
Informacje o bezwzglednym ograniczeniu momentu poda-
no w opisie parametru 30.20 Maks. moment 1.

0.0...1000.0 procent

Maksymalna warto$¢ zadana momentu. Informacje o ska-
lowaniu 16-bitowym zawiera opis parametru 46.3.

-/ 10 =1 procent
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
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26.11 Zrédto wart. zad. mo- | Wybiera zrédto wartosci zadanej momentu 1. Zero / uint32
mentu 1 52 . . .
Dwa Zrédta sygnatéw moga zostad zdefiniowane za pomo-
ca tego parametru i parametru 26.12 Zrédto wart. zad.
momentu 2. Zrédto cyfrowe wybrane za pomoca parametru
26.14 Wybdr w. zad. momentu 1/2 moze by¢ uzyte do
przetaczania pomiedzy dwoma zrédtami. Na dwéch sygna-
fach mozna tez zastosowac funkcje matematyczng (26.13
Funkcja w. zad. momentu 1), aby utworzy¢ wartos¢ odnie-
sienia.
26.11
o—| 2613
F‘B‘: G zadana
inne —]
o—|
A G
Inne —|
Zero Brak. 0
Skalowane All 12.12 Wartos$¢ skalowana All (str. 208). 1
Skalowane Al2 12.22 Wartos¢ skalowana Al2 (str. 210). 2
W.zad.1mag. kom.A|3.5W. zad. 1 mag. kom. A (str. 150). 4
W. zad. 2 mag. kom. |3.6 W. zad. 2 mag. kom. A (str. 150). 5
A
W.zad.EFB1 3.9 Wart. zadana 1 EFB (str. 150).
W. zad. EFB 2 3.10 Wart. zadana 2 EFB (str. 150).
W. zad. ster. DDCS1 |3.11 W. zad. 1 sterownika DDCS (str. 151). 10
W. zad. ster. DDCS 2 |3.12 W. zad. 2 sterownika DDCS (str. 151). 11
W.zad. M/F1 3.13W. zad. 1 M/F lub D2D (str. 151). 12
W. zad. M/F 2 3.14 W. zad. 2 D2D lub M/F (str. 151). 13
Potencjometr silnika | 22.80 Akt. w. zad. potencj. silnika (wyj$cie potencjometru |15
silnika).
PID 40.1 Akt. wart. wyj. PID (wyjscie regulatora PID procesu). |16
Panel ster. (wart. zapi- | Warto$¢ zadana z panelu sterowania z wartoscig poczatko- |18
sana) wa z ostatnio uzywanej wartosci zadanej z panelu. Patrz
sekcja Uzywanie panelu sterowania jako zewnetrznego
zrédta sterowania (str. 25).
Panel ster. (wart. Wartos¢ zadana z panelu sterowania z wartoscig poczatko- |19
skopiowana) wa z poprzedniego zrédta lub wartosci aktualnej. Patrz
sekcja Uzywanie panelu sterowania jako zewnetrznego
zrédfa sterowania (str. 25).
Inny [bit] Wybdr zrédta (patrz Wyrazenia i skréty (str. 140)). -
26.12 Zrédto wart. zad. mo- | Wybiera zrédfo wartoéci zadanej momentu 2. Zero / uint32

mentu 2

Dostepne opcje i wykres wyboru zrédfa wartosci zawiera
opis parametru 26.11 Zrédto wart. zad. momentu 1.
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
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26.13 Funkcja w. zad. mo- | Wybiera funkcje matematyczng miedzy zrédtami wartosci | Wartos$c zadana 1 /
mentu 1 zadanej wybranymi przez parametry 26.11 Zrédto wart. zad. | uint16
momentu 1i26.12 Zrédto wart. zad. momentu 2. Patrz wy-
kres w opisie parametru 26.11 Zrédto wart. zad. momentu
1.
Wartoséé zadana 1 Sygnat wybrany za pomoca parametru 26.11 Zrédto wart. |0
zad. momentu 1jest uzywany jako warto$¢ zadana momen-
tu 1 (nie jest stosowana zadna funkcja).
Dodaj (w. zad. 1+ w. | Suma Zrédet wartosci zadanej jest uzywana jako wartosé¢ |1
zad.2) zadana momentu 1.
Odejmij (w. zad. 1-w. | Réznica ([26.11 Zrédto wart. zad. momentu 1] - [26.12 Zrédto |2
zad. 2) wart. zad. momentu 2]) Zrédet wartosci zadanej jest uzywa-
na jako warto$¢ zadana momentu 1.
Pomndz (w. zad. 1x |lloczyn zrédet wartosci zadanej jest uzywany jako wartos¢ |3
w. zad. 2) zadana momentu 1.
Min. (w. zad. 1, w. zad. | Zrédto o mniejszej wartosci zadanej jest uzywane jako 4
2) wartos¢ zadana momentu 1.
Maks. (w.zad. 1, w. | Zrddto o wiekszej wartosci zadanej jest uzywane jako 5
zad. 2) wartos$¢ zadana momentu 1.
26.14 | Wybdr w.zad. mo- | Konfiguruje wybdér pomiedzy warto$ciami zadanymi mo- | Warto$¢ zadana mo-

mentu 1/2

mentuli2.

Patrz wykres w opisie parametru 26.11 Zrédfo wart. zad.
momentu 1.

0 = Warto$¢ zadana momentu 1.

1 = Warto$é¢ zadana momentu 2.

mentu 1 / uint32

Wartos$¢ zadana mo- | 0. 0
mentu 1l
Warto$¢ zadana mo- | 1. 1
mentu 2
Zgodnie z wyb. Warto$¢ zadana momentu 1 jest uzywana, gdy aktywne 2
Zewl/Zew2 jest zewnetrzne miejsce sterowania ZEW1. Warto$é zadana
momentu 2 jest uzywana, gdy aktywne jest zewnetrzne
miejsce sterowania ZEW2.
Patrz tez parametr 19.11 Wybdr Zew1/Zew?2.
DIl Wejscie cyfrowe DI1 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 0). |3
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.2 Stan DI po opéznieniach, bit1). |4
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit2). |5
Dl14 Wejscie cyfrowe D14 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 3). |6
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 4). |7
Dl6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 5). |8
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skréty (str. 140). -
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26.15 Udziat w obciazeniu | Definiuje wspdtczynnik skalowania dla wartosci zadanej 1.000 Brak jednostki /
momentu (warto$¢ zadana momentu jest mnozona przez |real32
te wartosd).
Umozliwia to podzielenie obcigzenia pomiedzy dwa silniki
w tym samym uktadzie mechanicznym, tak aby kazdy z nich
miat prawidtowy udziat i aby uzywaty tej samej nadrzednej
wartosci zadanej momentu.
-8.000 ... 8.000 Brak | Wspdtczynnik skalowania wartosci zadanej momentu. 1000 =1 Brak jednost-
jednostki ki /1000 =1 Brak jed-
nostki
26.16 Zrédto dodat. do mo- | Wybiera zrédfo wartoéci dodawanej do wartosci zadanej | Zero / uint32
mentu 1 momentu 1.
Uwaga: Ze wzgleddw bezpieczeristwa dodawanie nie jest
stosowane, gdy aktywna jest funkcja zatrzymania awaryjne-
go.
Patrz wykres faricucha sterowania na stronie 701.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 26.11 Zrédfo wart.
zad. momentu 1.
26.17 Czas filtru w. zad. Definiuje statg czasu filtru dolnoprzepustowego dlawarto- |0.000 s / real32
momentu $ci zadanej momentu.
0.000...30.000 s Stata czasu filtru dla wartosci zadanej momentu. 1000=1s/1000=1s
26.18 Czas wzrostu rampy | Definiuje czas przyrostu rampy wartosci zadanej momentu, |0.000 s / real32
mom. tzn. czas, przez jaki warto$¢ zadana wzrasta od zera do
wartos$ci znamionowej momentu silnika.
0.000...60.000 s Czas przyrostu rampy wartosci zadanej momentu. 100=1s/1000=1s
26.19 Czas spadku rampy | Definiuje czas spadku rampy wartosci zadanej momentu, |0.000 s / real32

momentu

tzn. czas, przez jaki warto$¢ zadana spada z wartosci zna-
mionowej momentu silnika do zera.

0.000...60.000 s

Czas spadku rampy wartosci zadanej momentu.

100=1s/1000=1s
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26.25 | Zrédtow.dodanejdo | Wybiera zrédto wartoéci dodawanej do wartoéci zadanej | Zero / uint32
mom. 2 momentu 2.
Warto$¢ odbierana z wybranego zrédta jest dodawana do
wartosci zadanej momentu po wyborze trybu pracy. Z tego
powodu warto$¢ dodawana moze by¢ uzywana w trybach
predkosci i momentu.
Uwaga: Ze wzgleddw bezpieczeristwa dodawanie nie jest
stosowane, gdy aktywna jest funkcja zatrzymania awaryjne-
go.
OSTRZEZENIE!
Jesli wartos¢ dodawana przekroczy limity ustawione
parametrami 25.11 Min. moment ster. predk. i 25.12
Maks. moment ster. predk., zatrzymanie wg rampy
moze by¢ niemozliwe. Gdy zatrzymanie wg rampy jest
wymagane, nalezy sie upewnic, ze warto$¢ dodawana
jest zmniejszona lub usunieta, na przyktad przy uzyciu
parametru 26.26 Wymus 0 w.dod.2 w.zad.mom.
Patrz wykres taricucha sterowania na stronie 703.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 26.11 Zrédto wart.
zad. momentu 1.
26.26 | Wymus$ 0 w.dod.2 Wybiera Zzrédto wymuszajace zmiane wartosci dodawanej | Nie wybrano / uint32
w.zad.mom. do wartosci zadanej momentu 2 (zobacz parametr 26.25
Zrédto w. dodanej do mom. 2) na zero.
0 = Normalna praca.
1 = Wymuszenie warto$ci dodawanej do wartosci zadanej
momentu 2 réwnej zero.
Nie wybrano 0 0
Wybrano 1 1
DIl Wejscie cyfrowe DI1 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit2). |4
Di4 Wejscie cyfrowe D14 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 4). |6
Dl6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (11.2 Stan DIO po opdznie- |10
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.2 Stan DIO po opdznie- |11
niach, bit 1).
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skréty (str. 140). -
26.27 Czas filtru limitu mo- | Definiuje czas filtrowania limitu momentu. 100 ms / real32

mentu

Ten parametr jest uzywany do zwigkszania ptynnosci tego
kroku podczas zmienienia limitu, jesli przemiennik czesto-
tliwosci osigga limit momentu.

0...100 ms

Czas filtru limitu momentu

1=1ms/1=1ms
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26.41 Krok momentu Gdy witaczany za pomoca parametru 26.42 Wt. kroku mo- | 0.0 procent / real32
mentu, dodaje kolejny krok do wartosci zadanej momentu.
Drugi krok momentu mozna dodac za pomoca parametréw
wskaznika 26.43 Wtaczenie wskaznika kroku momentu i
26.44 Zrédto kroku momentu.
Te dwa kroki momentu obrotowego dziatajg niezaleznie
od siebie i s3 sumowane w celu obliczenia catkowitego
kroku momentu.
Uwaga: Ze wzgleddw bezpieczeristwa te kroki momentu nie|
sg stosowane, gdy aktywna jest funkcja zatrzymania awaryj-
nego.
OSTRZEZENIE!
Jesli catkowity krok momentu przekroczy limity usta-
wione parametrami 25.11 Min. moment ster. predk. i
25.12 Maks. moment ster. predk., zatrzymanie wg
rampy moze by¢ niemozliwe. Gdy zatrzymanie wg
rampy jest wymagane, nalezy sie upewnic, ze krok
momentu jest zmniejszony lub wytaczony.
-300.0 ... 300.0 pro- | Krok momentu. Informacje o skalowaniu 16-bitowym za- |- /10 =1 procent
cent wiera opis parametru 46.3.
26.42 | Wt kroku momentu | Wtacza/wytacza krok momentu zdefiniowany przez para- | Wytacz / uint32
metr 26.41 Krok momentu.
Wytacz Krok momentu wytgczony. 0
Wiacz Krok momentu wtaczony. 1
26.43 | Wiaczenie wskaznika | Wybiera zrédto, ktére wigcza/wytacza krok momentu zde- | Wybrano / uint32
kroku momentu finiowany przez parametr 26.44 Zrédto kroku momentu.
Patrz tez parametr 26.41 Krok momentu.
1 = Krok momentu wtaczony.
Nie wybrano 0 0
Wybrano 1 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit2). |4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (11.2 Stan DIO po opdznie- |10
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.2 Stan DIO po opdznie- |11
niach, bit 1).
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skroty (str. 140). -
26.44 | Zrédto kroku momen- | Wybiera zrédto kroku momentu wigczonego przez parametr | Zero / uint32

tu

26.43 Wiaczenie wskaznika kroku momentu.

Zero

Brak.

Skalowane All

12.12 Wartos$¢ skalowana All (str. 208).
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Wybor FbEq 16b / 32b
Skalowane Al2 12.22 Wartos¢ skalowana Al2 (str. 210). 2
W.zad.1mag. kom.A|3.5W. zad. 1 mag. kom. A (str. 150). 4
W. zad. 2 mag. kom. |3.6 W. zad. 2 mag. kom. A (str. 150). 5
W.zad.EFB1 3.9 Wart. zadana 1 EFB (str. 150). 8
W. zad. EFB 2 3.10 Wart. zadana 2 EFB (str. 150). 9
W. zad. ster. DDCS1 |3.11 W. zad. 1 sterownika DDCS (str. 151). 10
W. zad. ster. DDCS 2 |3.12 W. zad. 2 sterownika DDCS (str. 151). 11
W.zad. M/F1 3.13 W. zad. 1 M/F lub D2D (str. 151). 12
W. zad. M/F 2 3.14 W. zad. 2 D2D lub M/F (str. 151). 13
Potencjometr silnika | 22.80 Akt. w. zad. potencj. silnika (wyjscie potencjometru |15

silnika).
PID 40.1 Akt. wart. wyj. PID (wyjScie regulatora PID procesu). |16
Panel ster. (wart. zapi- | Warto$¢ zadana z panelu sterowania z wartoscig poczatko- |18
sana) wa z ostatnio uzywanej wartosci zadanej z panelu. Patrz
sekcja Uzywanie panelu sterowania jako zewnetrznego
zrédta sterowania (str. 25).
Panel ster. (wart. Wartos$¢ zadana z panelu sterowania z wartoscia poczatko- |19
skopiowana) wa z poprzedniego zrédta lub wartosci aktualnej. Patrz
sekcja Uzywanie panelu sterowania jako zewnetrznego
zrédtfa sterowania (str. 25).
Inny [bit] Wybdr zrédta (patrz Wyrazenia i skréty (str. 140)). -
26.51 Ttumienie oscylacji | Parametry 26.51...26.58 konfiguruja funkcje ttumienia Nie wybrano / uint32

oscylacji. Patrz sekcja Ttumienie oscylacji (str. 54) oraz
schemat blokowy na stronie 703.

Ten parametr wiacza (lub wybiera zrddto, ktére wiacza)
algorytm ttumienia oscylacji.

1 = Algorytm ttumienia oscylacji wtgczony

Nie wybrano (o] (]
Wybrano 1 1
DIl Wejscie cyfrowe DI1 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit2). |4
DI4 Wejscie cyfrowe D14 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (11.2 Stan DIO po opdznie- |10
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.2 Stan DIO po opdznie- |11
niach, bit 1).
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skréty (str. 140). -
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26.52 | Aktywacja wyj. ttumie- | Okresla (lub wybiera Zrédto, ktdre okresla), czy wyjscie Nie wybrano / uint32
nia oscyl. funkcji ttumienia oscylacji jest stosowane dla wartosci za-
danej momentu.
Uwaga: Przed wtgczeniem wyjscia ttumienia oscylacji nalezy|
dostosowac parametry 26.53...26.57. Nastepnie nalezy mo-|
nitorowac sygnat wejsciowy (wybrany za pomocg parametru
26.53) i wyjscie (26.58), aby upewnic sig, ze mozna bezpiecz-|
nie zastosowac korekcje.
1= Zastosowanie wyjécia ttumienia oscylacji dla wartosci
zadanej momentu.
Nie wybrano 0 0
Wybrano 1 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit2). |4
Dl4 Wejscie cyfrowe D14 (10.2 Stan DI po opdZnieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 4). |6
Dl6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (11.2 Stan DIO po opdznie- |10
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyijscie cyfrowe DIO2 (11.2 Stan DIO po opdznie- |11
niach, bit 1).
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skréty (str. 140). -
26.53 | Wejscie kompensacji | Wybiera sygnat wejsciowy na potrzeby funkcji ttumienia | Btad predkosci /
oscylacji oscylacji. uint32
Uwaga: Przed zmiang czasu pracy tego parametru nalezy
wytaczyé wyjscie ttumienia oscylacji przy uzyciu parametru
26.52. Przed ponownym wiaczeniem wyjscia nalezy monito-
rowac zachowanie parametru 26.58.
Btad predkosci 24.1 Uzyta wart. zad. predkosci — niefiltrowana predko$é |0
silnika.
Uwaga: To ustawienie nie jest obstugiwane w trybie skalar-
nego sterowania silnikiem.
Napigcie DC 1.11 Napiecie DC. (Ta wartos¢ jest wewnetrznie filtrowana). |1
26.55 | Czestotliwos¢ ttumie- | Definiuje czestotliwo$é Srodkowa filtra ttumienia oscylacji. |31.0 Hz / real32

nia oscylacji

Ustawia wartosc¢ zgodnie z liczbg wartosci szczytowych
oscylacji w monitorowanym sygnale na sekunde (wybranym
przy uzyciu parametru 26.53).

Uwaga: Przed zmiang czasu pracy tego parametru nalezy
wytaczyé wyjscie ttumienia oscylacji przy uzyciu parametru
26.52. Przed ponownym wiaczeniem wyjscia nalezy monito-
rowac zachowanie parametru 26.58.

0.1...60.0 Hz

Czestotliwos¢ srodkowa ttumienia oscylacji.

10=1Hz/10=1Hz
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26.56 Faza tlumienia oscyla- | Definiuje przesuniecie fazowe wyjscia filtra. 180 st. / real32
cji
Uwaga: Przed zmiang czasu pracy tego parametru nalezy
wytaczyé wyjscie ttumienia oscylacji przy uzyciu parametru
26.52. Przed ponownym wiaczeniem wyjscia nalezy monito-|
rowac zachowanie parametru 26.58.
0...360 st. Przesuniecie fazowe wyjscia funkcji ttumienia oscylacji. 10=1st./1=1st.
26.57 Wzmoc. ttumienia Definiuje przyrost wyjscia funkcji ttumienia oscylacji, czyli |1.0 procent / real32
oscylacji okresla, w jakim stopniu wyjscie filtru zostaje wzmocnione
przed jego dodaniem do wartosci zadanej momentu.
Przyrost oscylacji jest skalowany zgodnie z przyrostem
kontrolera predkosci tak, aby zmiana przyrostu nie zakté-
cata ttumienia oscylacji.
Uwaga: Przed zmiang czasu pracy tego parametru nalezy
wytaczy¢ wyjscie ttumienia oscylacji przy uzyciu parametru
26.52. Przed ponownym wiaczeniem wyjscia nalezy monito-|
rowac¢ zachowanie parametru 26.58.
0.0...100.0 procent | Ustawienie przyrostu wyjscia ttumienia oscylacji. 10 =1procent /10=1
procent
26.58 | Wyjscie ttumienia Wyswietla wyjscie funkcji ttumienia oscylacji. Ta warto$é |- / real32
oscylacji jest dodawana do wartosci zadanej (zgodnie z parametrem
26.52 Aktywacja wyj. ttumienia oscyl.).
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600.000 ... Wyjscie funkcji ttumienia oscylacji. 10 = 1 procent / 1000
1600.000 procent =1procent
26.70 | Akt.w.zad. momentu | Wyswietla wartos¢ zrédta wartoéci zadanej momentu 1 -/ real32
1 (wybranego za pomoca parametru 26.11 Zrédto wart. zad.
momentu 1). Patrz wykres taricucha sterowania na stronie
701.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600.0 ... 1600.0 Wartos¢ zrédta wartosci zadanej momentu 1. Informacje |- /10 =1 procent
procent o skalowaniu 16-bitowym zawiera opis parametru 46.3.
26.71 Akt. w. zad. momentu | Wyswietla wartos$¢ zrédta wartosci zadanej momentu 2 -/ real32
2 (wybranego za pomoca parametru 26.12 Zrédto wart. zad.
momentu 2). Patrz wykres faricucha sterowania na stronie
701.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600.0 ... 1600.0 Wartos¢ zrédta wartosci zadanej momentu 2. Informacje |- /10 =1 procent
procent o skalowaniu 16-bitowym zawiera opis parametru 46.3.
26.72 Akt. w. zad. momentu | Wyswietla warto$¢ zadang momentu po zastosowaniu -/ real32

3

funkcji okreslonej przez parametr 26.13 Funkcja w. zad.
momentu 1 (jesli dotyczy) i po dokonaniu wyboru (26.14
Wybér w. zad. momentu 1/2). Patrz wykres taricucha stero-
wania na stronie 701.

Ten parametr jest tylko do odczytu.

-1600.0 ... 1600.0
procent

Warto$¢ zadana momentu po wybraniu opcji. Informacje
o skalowaniu 16-bitowym zawiera opis parametru 46.3.

- /10 =1procent
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26.73 Akt. w. zad. momentu | Wyswietla warto$¢ zadang momentu po uwzglednieniu -/ real32
4 wartos$ci dodawanej 1. Patrz wykres faficucha sterowania

na stronie 701.

Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600.0 ... 1600.0 Warto$¢ zadana momentu po uwzglednieniu wartoscido- |- /10 =1 procent
procent dawanej 1. Informacje o skalowaniu 16-bitowym zawiera

opis parametru 46.3.

26.74 Wyj. w. zad. mom. po | Wyswietla warto$¢ zadang momentu po ograniczeniu i -/ real32

ramp. uwzglednieniu rampy. Patrz wykres taricucha sterowania

na stronie 701.

Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600.0 ... 1600.0 Wartos¢ zadana momentu po ograniczeniu i uwzglednieniu |- /10 =1 procent
procent rampy. Informacje o skalowaniu 16-bitowym zawiera opis

parametru 46.3.

26.75 Akt. w. zad. momentu | Wyswietla warto$¢ zadang momentu po wybraniu trybu -/ real32

5 sterowania.

Patrz wykres taricucha sterowania na stronie 703.

Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600.0 ... 1600.0 Warto$¢ zadana momentu po wybraniu trybu sterowania. |- /10 =1 procent
procent Informacje o skalowaniu 16-bitowym zawiera opis parame-

tru 46.3.

26.76 Akt. w. zad. momentu | Wyswietla warto$é zadang momentu po uwzglednieniu -/ real32

6 wartos$ci dodawanej 2. Patrz wykres taricucha sterowania

na stronie 703.

Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600.0 ... 1600.0 Warto$¢ zadana momentu po uwzglednieniu wartosécido- |- /10 =1 procent
procent dawanej 2. Informacje o skalowaniu 16-bitowym zawiera

opis parametru 46.3.

26.77 Aktualna w.dod.A Wyswietla wartos¢ zrédta dodawang do wartosci zadanej |- / real32

w.zad.mom. momentu 2. Patrz wykres taricucha sterowania na stronie

703.

Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600.0 ... 1600.0 Wartos$¢ dodawana do wartosci zadanej momentu 2. Infor- |- /10 =1 procent
procent macje o skalowaniu 16-bitowym zawiera opis parametru

46.3.

26.78 | Aktualna w.dod.B Wyswietla wartos¢ zrédta dodawang do wartosci zadanej |- / real32

w.zad.mom. momentu 2 przed dodaniem jej do wartosci zadanej mo-

mentu. Patrz wykres taficucha sterowania na stronie 703.

Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600.0 ... 1600.0 Warto$¢ dodawana do wartosci zadanej momentu 2. Infor- |- /10 =1 procent
procent macje o skalowaniu 16-bitowym zawiera opis parametru

46.3.

26.81 Wzmoc.dla Warunek przyrostu kontrolera nagtego przyspieszenia. 10.0 Brak jednostki /
kontr.nagt.przysp. Patrz sekcja Kontrola nagtego przyspieszenia (str. 55). real32
0.0...10000.0 Brak | Przyrost kontrolera nagtego przyspieszenia (0,0 = wytaczo- |1 =1 Brak jednostki /
jednostki ny). 10 = 1 Brak jednostki

26.82 Czas catk.dla 2.0s /real32

kontr.nagt.przys.

Warunek czasu catkowania kontrolera nagtego przyspiesze-
nia.
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Wybér

Opis

Def / Typ
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0.0..10.0s

Czas catkowania kontrolera nagtego przyspieszenia (0,0
= wytaczony).

1=1s/10=1s
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28 tancuch w. zad. cze- | Ustawienia taricucha wartosci zadanej czgstotliwosci.
stotliwosci 3 . .
Patrz wykresy faricucha sterowania 706 i 707.
28.1 Wejscie rampy w. zad. | Wyswietla uzywang warto$¢ zadang czestotliwosci przed |-/ real32
czest. zastosowaniem rampy. Patrz wykres taricucha sterowania
na stronie 707.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-598.00 ... 598.00 Hz | Warto$¢ zadana czestotliwosci przed zastosowaniem -/100=1Hz
rampy. Informacje o skalowaniu 16-bitowym zawiera opis
parametru 46.2.
28.2 Wyjscie rampy w. zad. | Wyswietla koricowg wartos¢ zadang czestotliwosci (po -/ real32
czest. dokonaniu wyboru, ograniczeniu i okresleniu rampy). Patrz
wykres faricucha sterowania na stronie 707.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-598.00 ... 598.00 Hz | Koricowa warto$c¢ zadana czestotliwosci. Informacje o -/100=1Hz
skalowaniu 16-bitowym zawiera opis parametru 46.2.
28.11 Zrédto w. zad. cze- | Wybiera zrédto wartoéci zadanej czestotliwoéci 1. Zero / uint32

stotl. 1

Dwa zrédta sygnatéw moga zostaé zdefiniowane za pomo-
ca tego parametru i parametru 28.12 Zrédto w. zad. cze-
stotl. 2. Zrédto cyfrowe wybrane za pomoca parametru
28.14 Wybdr w. zad. czestotl. 1/2 moze by¢ uzyte do prze-
taczania pomigdzy dwoma Zrédtami. Na dwéch sygnatach
mozna tez zastosowac funkcje matematyczna (28.13
Funkcjaw. zad. czestotl. 1), aby utworzy¢ wartos¢ odniesie-
nia.

2813
o—]

Al
al 6

Inne —|

zadana

:;:6

Inne —{

Zero Brak. 0
Skalowane All 12.12 Wartos¢ skalowana All (str. 208). 1
Skalowane Al2 12.22 Wartos¢ skalowana Al2 (str. 210). 2
W.zad.1mag. kom.A|3.5W. zad. 1 mag. kom. A (str. 150). 4
W. zad. 2 mag. kom. |3.6 W. zad. 2 mag. kom. A (str. 150). 5
A

W. zad. EFB 1 3.9 Wart. zadana 1 EFB (str. 150).

W. zad. EFB 2 3.10 Wart. zadana 2 EFB (str. 150).

W. zad. ster. DDCS 1 |3.11 W. zad. 1 sterownika DDCS (str. 151). 10
W. zad. ster. DDCS 2 |3.12 W. zad. 2 sterownika DDCS (str. 151). 11
W.zad. M/F1 3.13 W. zad. 1 M/F lub D2D (str. 151). 12
W. zad. M/F 2 3.14 W. zad. 2 D2D lub M/F (str. 151). 13
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
Potencjometr silnika | 22.80 Akt. w. zad. potencj. silnika (wyjscie potencjometru |15

silnika).
PID 40.1 Akt. wart. wyj. PID (wyjScie regulatora PID procesu). |16
Panel ster. (wart. zapi- | Warto$¢ zadana z panelu sterowania z wartoscig poczatko- |18
sana) wa z ostatnio uzywanej wartosci zadanej z panelu. Patrz
sekcja Uzywanie panelu sterowania jako zewngtrznego
zrédta sterowania (str. 25).
Panel ster. (wart. Wartos$¢ zadana z panelu sterowania z wartoscig poczatko- |19
skopiowana) wa z poprzedniego zrédta lub wartosci aktualnej. Patrz
sekcja Uzywanie panelu sterowania jako zewnetrznego
zrédta sterowania (str. 25).
Inny [bit] Wybdr zrédta (patrz Wyrazenia i skréty (str. 140)). -

28.12 Zrédto w. zad. cze- | Wybiera zrédto wartoéci zadanej czestotliwosci 2. Zero / uint32

stotl. 2 s , . - .
Dostepne opcje i wykres wyboru zrédta wartosci zawiera
opis parametru 28.11 Zrédto w. zad. czestotl. 1.

28.13 Funkcja w. zad. cze- | Wybiera funkcje matematyczna migedzy zrédtami wartosci | Wartos¢ zadana 1 /

stotl. 1 zadanej wybranymi przez parametry 28.11 Zrédto w. zad. | uintl6
czestotl. 1i28.12 Zrédto w. zad. czestotl. 2. Patrz wykres
w opisie parametru 28.11 Zrédto w. zad. czestotl. 1.

Wartos$¢ zadana 1 Sygnatwybrany za pomoca parametru 28.11 Zrédtow. zad. |0
czestotl. 1jest uzywany jako warto$é zadana czestotliwosci
1 (nie jest stosowana zadna funkcja).

Dodaj (w. zad. 1 +w. | Suma zZrédet wartosci zadanej jest uzywana jako wartosé |1

zad.2) zadana czestotliwosci 1.

Odejmij (w. zad. 1-w. | Réznica ([28.11 Zrédto w. zad. czestotl. 1] - [28.12 Zrédto w. |2

zad. 2) zad. czgstotl. 2]) Zrédet wartos$ci zadanej jest uzywana jako
wartos$¢ zadana czestotliwosci 1.

Pomndz (w.zad. 1x |lloczyn Zzrédet wartosci zadanej jest uzywany jako wartosé |3

w. zad. 2) zadana czestotliwosci 1.

Min. (w. zad. 1, w. zad. | Zrédto o mniejszej wartoéci zadanej jest uzywane jako 4

2) wartos¢ zadana czestotliwosci 1.

Maks. (w.zad. 1, w. | Zrédto o wiekszej wartoéci zadanej jest uzywane jako 5

zad. 2) wartosé zadana czestotliwosci 1.

28.14 Wybdr w. zad. cze- | Konfiguruje wybér pomiedzy warto$ciami zadanymi cze- | Zgodnie z wyb.

stotl. 1/2

stotliwodci 1i 2. Patrz wykres w opisie parametru 28.11
Zrédto w. zad. czestotl. 1.

0 = Warto$¢ zadana czestotliwodci 1.

1 = Warto$¢ zadana czestotliwosci 2.

Zewl/Zew?2 / uint32

Warto$¢ zadana cze- | 0. 0
stotliwosci 1
Wartoséé zadana cze- |1. 1
stotliwosci 2
Zgodnie z wyb. Wartos$¢é zadana czestotliwosci1jest uzywana, gdy aktywne |2
Zewl/Zew2 jest zewnetrzne miejsce sterowania ZEW1. Wartosé zadana
czestotliwosci 2 jest uzywana, gdy aktywne jest zewnetrzne
miejsce sterowania ZEW2.
Patrz tez parametr 19.11 Wybor Zewl/Zew2.
DIl Wejscie cyfrowe DI1 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 0). |3
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Nazwa / Zakres /
Wybér

Opis

Def / Typ
FbEq 16b / 32b

DI2

Wejscie cyfrowe DI2 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 1).

4

DI3

Wejscie cyfrowe DI3 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 2).

Dl4

Wejscie cyfrowe D14 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 3).

DI5

Wejscie cyfrowe DI5 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 4).

DI6

Wejscie cyfrowe DI6 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 5).

5
6
7
8

Inny [bit]

Patrz Wyrazenia i skroty (str. 140).

28.21

Funkcja statej czgsto-
tliwosci

Okresla sposdb wyboru statych czestotliwosci oraz to, czy
sygnat kierunku obrotu jest uwzgledniany podczas stoso-
wania nowej czestotliwosci statej.

-/ uint16

b0

Tryb statej czest.

1 = Spakowane: mozna wybraé 7 czestotliwosci statych,
uzywajac trzech zrédet zdefiniowanych za pomoca parame-
tréw 28.22, 28.23128.24.

0 = Oddzielone: czestotliwosci state 1, 21 3 s3 aktywowane
oddzielnie przez zrédta zdefiniowane odpowiednio za po-
moca parametréw 28.22, 28.23 i 28.24. W przypadku kon-
fliktu priorytet ma stata czestotliwos$é z najnizszym nume-
rem.

b1

Kierunek wiaczony

1=Kierunek poczatkowy: W celu okreslenia kierunku obrotu
dla czestotliwosci statej znak ustawienia czestotliwosci
statej (parametry 28.26...28.32) jest mnozony przez sygnat
kierunku (do przodu: +1, do tytu: -1). Dzieki temu przemien-
nik czestotliwosci moze miec 14 czestotliwosci statych (7
do przodu, 7 do tytu), jesli wszystkie wartosci w parame-
trach 28.26...28.32 s dodatnie.
OSTRZEZENIE!

A Jesli sygnat kierunku jest okreslony jako ,,do tytu” i ak-
tywna stafa czestotliwosc jest ujemna, przemiennik
czestotliwosci bedzie dziatat w kierunku do przodu.

0 = Zgodnie z parametrem: kierunek obrotu dla czestotli-
wosci statej zalezy od znaku ustawienia czestotliwosci
statej (parametry 28.26...28.32).

b2...15

Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybér FbEq 16b / 32b
28.22 Wybor state]j czestotli- | Kiedy bit O parametru 28.21 Funkcja statej czestotliwosci | Nie wybrano / uint32
wosci 1 przyjmuje wartos¢ 0 (Osobne), wybiera zrédto aktywujace

czestotliwosc¢ stata 1.

Kiedy bit O parametru 28.21 Funkcja statej czestotliwosci
przyjmuje wartos$¢ 1 (Spakowane), ten parametr i parametry
28.23 Wybor statej czestotliwosci 2 1 28.24 Wybdr statej
czestotliwosci 3 wybieraja trzy zrédta, ktérych stany akty-
wuja czestotliwosci state w nastepujacy sposdb:

Zrédto zdefi- | Zrédto zdefi- | Zrédto zdefi- | Aktywna sta-
niowane niowane niowane ta czegstotli-
przez para- | przezpara- | przez para- wosé
metr 28.22 metr 28.23 | metr 28.24
0 (0] 0 Brak
1 0 0 Stata czesto-
tliwos¢ 1
0 1 0 Statfa czesto-
tliwosé 2
1 1 0 Stata czesto-
tliwosé 3
0 0 1 Stata czesto-
tliwosé 4
1 0 1 Stata czesto-
tliwosd¢ 5
0 1 1 Stata czesto-
tliwosc¢ 6
1 1 1 Stata czesto-
tliwos¢ 7
Nie wybrano (0] 0
Wybrano 1 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejécie cyfrowe DI2 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit2). |4
DI4 Wejscie cyfrowe D14 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejécie cyfrowe DI6 (10.2 Stan DI po opéznieniach, bit 5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (11.2 Stan DIO po opdznie- |10
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.2 Stan DIO po opdznie- |11
niach, bit 1).
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skréty (str. 140). -
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Nazwa / Zakres /
Wybér

Opis

Def / Typ
FbEq 16b / 32b

28.23

Wybor statej czestotli-
wosci 2

Kiedy bit O parametru 28.21 Funkcja statej czestotliwosci
przyjmuje wartos¢ 0 (Osobne), wybiera zrédto aktywujace
czestotliwo$c statg 2.

Kiedy bit 0 parametru 28.21 Funkcja statej czestotliwosci
przyjmuje wartos¢ 1 (Spakowane), ten parametr i parametry
28.22 Wybor statej czestotliwosci 1128.24 Wybdr statej
czestotliwosci 3 wybierajg trzy zrédta, ktére sg uzywane
do aktywowania czestotliwosci statych.

Patrz tabela przy parametrze 28.22 Wybdr statej czestotli-
wosci 1.

Dostepne opcje zawiera opis parametru 28.22 Wybor statej
czestotliwosci 1.

Nie wybrano / uint32

28.24

Wybdr statej czestotli-
wosci 3

Kiedy bit 0 parametru 28.21 Funkcja statej czestotliwosci
przyjmuje wartos¢ 0 (Osobne), wybiera zrédto aktywujace
czestotliwosc statg 3.

Kiedy bit O parametru 28.21 Funkcja statej czestotliwosci
przyjmuje wartos$¢ 1 (Spakowane), ten parametr i parametry
28.22 Wybor statej czestotliwosci 1128.23 Wybor statej
czestotliwosci 2 wybierajg trzy zrédta, ktére sg uzywane
do aktywowania czestotliwosci statych.

Patrz tabela przy parametrze 28.22 Wybdr statej czestotli-
wosci 1.

Dostepne opcje zawiera opis parametru 28.22 Wybor statej
czestotliwosci 1.

Nie wybrano / uint32

28.26

Stata czestotliwos¢ 1

Definiuje statg czestotliwos$¢ 1 (czestotliwosd, z jaka bedzie
obracat sie silnik po wybraniu statej czestotliwosci 1).

0.00 Hz / real32

-598.00 ... 598.00 Hz

Stata czestotliwos¢ 1. Informacje o skalowaniu 16-bitowym
zawiera opis parametru 46.2.

-/100=1Hz

28.27

Stata czestotliwoséé 2

Definiuje stata czestotliwos¢ 2.

0.00 Hz / real32

-598.00 ... 598.00 Hz

Stata czestotliwos$é 2. Informacje o skalowaniu 16-bitowym
zawiera opis parametru 46.2.

-/100=1Hz

28.28

Stafa czestotliwosé 3

Definiuje statg czestotliwosé 3.

0.00 Hz / real32

-598.00 ... 598.00 Hz

Stata czestotliwos$é 3. Informacje o skalowaniu 16-bitowym
zawiera opis parametru 46.2.

-/100=1Hz

28.29

Stata czestotliwo$c 4

Definiuje stata czestotliwos¢ 4.

0.00 Hz / real32

-598.00 ... 598.00 Hz

Stata czestotliwos$¢é 4. Informacje o skalowaniu 16-bitowym
zawiera opis parametru 46.2.

-/100=1Hz

28.30

Stata czestotliwos$c¢ 5

Definiuje stata czestotliwos¢ 5.

0.00 Hz / real32

-598.00 ... 598.00 Hz

Stata czestotliwos$¢ 5. Informacje o skalowaniu 16-bitowym
zawiera opis parametru 46.2.

-/100=1Hz

28.31

Stafa czestotliwosé 6

Definiuje statg czestotliwosé 6.

0.00 Hz / real32

-598.00 ... 598.00 Hz

Stata czestotliwos$¢ 6. Informacje o skalowaniu 16-bitowym
zawiera opis parametru 46.2.

-/100=1Hz

28.32

Stata czestotliwos$é 7

Definiuje stata czestotliwos¢ 7.

0.00 Hz / real32

-598.00 ... 598.00 Hz

Stata czestotliwos¢ 7. Informacje o skalowaniu 16-bitowym
zawiera opis parametru 46.2.

-/100=1Hz
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
28.41 Bezpieczna wart. zad. | Definiuje warto$¢ zadang bezpiecznej czestotliwosci uzy- |- / real32
czest. wang z funkcjami nadzorujacymi, takimi jak:
« 12.3 Funkcja nadzoru Al
« 49.5 Reakcja na utrate komunik.
« 50.2 FBA A: funkcja utr. komunik.
- 50.32 FBA A: funkcja utr. komunik.
- 58.14 Reakcja na utrate komunik.
-598.00 ... 598.00 Hz | Wartos¢ zadana bezpiecznej czestotliwosci. Informacjeo |- /100 =1Hz
skalowaniu 16-bitowym zawiera opis parametru 46.2.
28.51 Funkcja czest. krytycz- | Wiacza/wytacza funkcje czestotliwosci krytycznych. Okresla | - / uintl16
nej réwniez, czy zdefiniowane zakresy obowigzuja w obu kie-
runkach obracania.
Patrz tez sekcja Predkosci/czestotliwosci krytycz-
ne (str. 50).
b0 | Wiacz 1 = Wiaczone: czestotliwosci krytyczne wigczone.
0 = Wytaczone: czestotliwosci krytyczne wytaczone.
bl Tryb znaku 1 = Zgodnie z parametrem: Pod uwage brane sg znaki pa-
rametréw 28.52...28.57.
0 = Bezwzgledne: Parametry 28.52...28.57 sg obstugiwane
jako wartosci bezwzgledne.
Kazdy zakres obowigzuje w obu kierunkach obrotéw.
b2...15 Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
28.52 Czest. krytyczna 1 ni- | Definiuje dolny limit czestotliwosci krytycznej 1. 0.00 Hz / real32
ska
Uwaga: Ta warto$¢ musi byé mniejsza lub réwna wartosci
parametru 28.53 Czest. krytyczna 1 wysoka.
-598.00 ... 598.00 Hz | Dolny limit czestotliwosci krytycznej 1. Informacje o skalo- |- /100 =1 Hz
waniu 16-bitowym zawiera opis parametru 46.2.
28.53 Czest. krytyczna 1 Definiuje gérny limit czestotliwosci krytycznej 1. 0.00 Hz / real32
wysoka
Uwaga: Ta warto$¢ musi byé mniejsza lub réwna wartosci
parametru 28.52 Czest. krytyczna 1 niska.
-598.00 ... 598.00 Hz | Gérny limit czestotliwosci krytycznej 1. Informacje o skalo- |- /100 =1 Hz
waniu 16-bitowym zawiera opis parametru 46.2.
28.54 Czest. krytyczna 2 ni- | Definiuje dolny limit czestotliwosci krytycznej 2. 0.00 Hz / real32
ska
Uwaga: Ta warto$¢ musi byé mniejsza lub réwna wartosci
parametru 28.55 Czest. krytyczna 2 wysoka.
-598.00 ... 598.00 Hz | Dolny limit czestotliwos$ci krytycznej 2. Informacje o skalo- |- /100 =1Hz
waniu 16-bitowym zawiera opis parametru 46.2.
28.55 Czest. krytyczna 2 Definiuje gdérny limit czestotliwosci krytycznej 2. 0.00 Hz / real32

wysoka

Uwaga: Ta warto$¢ musi byé mniejsza lub réwna wartosci
parametru 28.54 Czest. krytyczna 2 niska.

-598.00 ... 598.00 Hz

Goérny limit czestotliwosci krytycznej 2. Informacje o skalo-
waniu 16-bitowym zawiera opis parametru 46.2.

-/100=1Hz
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
28.56 | Czest. krytyczna 3 ni- | Definiuje dolny limit czestotliwosci krytycznej 3. 0.00 Hz / real32
ska
Uwaga: Ta wartosé musi by¢ mniejsza lub réwna wartosci
parametru 28.57 Czest. krytyczna 3 wysoka.
-598.00 ... 598.00 Hz | Dolny limit czestotliwosci krytycznej 3. Informacje o skalo- |- /100 =1 Hz
waniu 16-bitowym zawiera opis parametru 46.2.
28.57 Czest. krytyczna 3 Definiuje gdrny limit czestotliwosci krytycznej 3. 0.00 Hz / real32
wysoka
Uwaga: Ta wartos$é musi by¢ mniejsza lub réwna wartosci
parametru 28.56 Czest. krytyczna 3 niska.
-598.00 ... 598.00 Hz | Gérny limit czestotliwosci krytycznej 3. Informacje o skalo- |- /100 =1 Hz
waniu 16-bitowym zawiera opis parametru 46.2.
28.71 Wybér ust. rampy Wybiera zrédto przetaczania miedzy dwoma zestawami Czas przysp./zwaln. 1
czest. czasdéw przyspieszania/zwalniania zdefiniowanymi przez |/ uint32
parametry 28.72...28.75.
0 = Obowigzuja czas przyspieszenia 1i czas zwalniania 1
1 = Obowiazuja czas przyspieszenia 2 i czas zwalniania 2
Czas przysp./zwaln. |O. 0
1
Czas przysp./zwaln. |1. 1
2
DIl Wejscie cyfrowe DI1 (10.2 Stan DI po opdzZnieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit2). |4
DI4 Wejscie cyfrowe D14 (10.2 Stan DI po opéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (11.2 Stan DIO po opdznie- |10
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyijscie cyfrowe DIO2 (11.2 Stan DIO po opdznie- |11
niach, bit 1).
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skroty (str. 140). -
28.72 Czestotliwos$é: czas | Definiuje czas przyspieszania 1 jako czas wymagany, aby |20.000 s / real32

przysp. 1

czestotliwos$¢ zmienita wartos¢ od zera do czestotliwosci
okreslonej za pomoca parametru 46.2 Skalowanie czesto-
tliwosci (nie parametru 30.14 Maks. czestotliwosé).

Jesli wartos¢ zadana zwigksza sie szybciej niz ustawiony
wspodtczynnik przyspieszenia, wartos¢ dla silnika bedzie
podazad za wspdtczynnikiem przyspieszenia.

Jesli wartos¢ zadana zwieksza sie wolniej niz ustawiony
wspotczynnik przyspieszenia, czestotliwos¢ silnika bedzie
podazad za wartoscia zadana.

Jesli ustawiono zbyt krétki czas przyspieszania, przemien-
nik czestotliwos$ci automatycznie wydtuzy przyspieszenie,
aby nie przekroczyé limitdw momentu przemiennika cze-
stotliwosci.

0.000...1800.000 s

Czas przyspieszania 1.

10=1s/1000=1s
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
28.73 Czestotliwos$é: czas | Definiuje czas zwalniania 1 jako czas wymagany, aby cze- |20.000 s / real32
zwaln. 1 stotliwo$¢é zmienita wartos¢ od czestotliwosci okreslonej
za pomoca parametru 46.2 Skalowanie czestotliwosci (nie
parametru 30.14 Maks. czestotliwosc) do zera.
Jesli istnieja jakiekolwiek watpliwosci dotyczace zbyt
krétkiego czasu zwalniania, nalezy upewnic sie, ze wigczona
jest kontrola przepieé DC (30.30 Sterowanie przepieciem).
Uwaga: Jesli krétki czas zwalniania jest wymagany przez
aplikacje o duzej bezwtadnosci, przemiennik czestotliwosci
powinien by¢ wyposazony w takie elementy hamowania jak|
czoper hamowania i rezystor hamowania.
0.000 ...1800.000 s | Czas zwalniania 1. 10=1s/1000=1s
28.74 Czestotliwosd¢: czas | Definiuje czas przyspieszania 2. Patrz parametr 28.72 Cze- |60.000 s / real32
przysp. 2 stotliwosé: czas przysp. 1.
0.000 ...1800.000 s | Czas przyspieszania 2. 10=1s/1000=1s
28.75 Czestotliwos$é: czas | Definiuje czas zwalniania 2. Patrz parametr 28.73 Czestotli- |60.000 s / real32
zwaln. 2 wos¢: czas zwaln. 1.
0.000 ...1800.000 s | Czas zwalniania 2. 10=1s/1000=1s
28.76 Zerowe zr. wej. rampy | Wybiera zrédto wymuszajace zmiane wartosci zadanej Nieaktywne / uint32
czest. czestotliwosci na zero.
0 = Wymuszenie wartosci zadanej czestotliwosci réwnej
zero.
1 = Normalna praca.
Aktywne 0. 0
Nieaktywne 1. 1
Di1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit2). |4
DI4 Wejscie cyfrowe D14 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (11.2 Stan DIO po opdznie- |10
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.2 Stan DIO po opdznie- |11
niach, bit 1).
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skréty (str. 140). -
28.77 Wstrzym. rampy Wybiera Zzrédto wymuszajace zmiane wyjscia generatora | Nieaktywne / uint32

czest.

rampy czestotliwosci na aktualng wartos¢ czestotliwosci.
0 =Wymuszenie zmiany wyj$cia rampy na aktualna czesto-
tliwos¢.

1 = Normalna praca.

Aktywne 0. 0
Nieaktywne 1. 1
DIl Wejscie cyfrowe DI1 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 0). |2
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DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit2). |4
DI4 Wejscie cyfrowe D14 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (11.2 Stan DIO po opdznie- |10
niach, bit 0).

DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.2 Stan DIO po opdznie- |11
niach, bit 1).

Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skroty (str. 140). -

28.78 Balans wyj. rampy Definiuje warto$¢ zadang na potrzeby réwnowazenia -/ real32
czest. rampy czestotliwosci. Ta wartos¢ jest wymuszona na wyj-

$ciu generatora rampy, gdy réwnowazenie jest wtagczone
za pomoca parametru 28.79 Wt. balans. wyj. rampy czest.
-598.00 ... 598.00 Hz | Wartos$¢ zadana réwnowazenia rampy czestotliwosci. In- |- /100 =1 Hz
formacje o skalowaniu 16-bitowym zawiera opis parametru
46.2.
28.79 | Wt balans. wyj. ram- | Wybiera zrédto wtaczania/wytaczaniaréwnowazeniarampy | Nie wybrano / uint32
py czest. predkosci. Patrz parametr 28.78 Balans wyj. rampy czest.
0 = Wytaczone.
1= Wtaczone.
Nie wybrano 0 0
Wybrano 1 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.2 Stan DI po opdzZnieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit2). |4
DI4 Wejscie cyfrowe D14 (10.2 Stan DI po opéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 5). |7
DIO1 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (11.2 Stan DIO po opdznie- |10
niach, bit 0).
DIO2 Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.2 Stan DIO po opdznie- |11
niach, bit 1).
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skréty (str. 140). -

28.90 | Akt.w.zad. czgstotl. | Wyswietlawartos¢ zrédta wartoscizadanej czgstotliwosci |-/ real32

1 1 (wybranego za pomocg parametru 28.11 Zrédto w. zad.
czestotl. 1). Patrz wykres taricucha sterowania na stronie
706.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-598.00 ... 598.00 Hz | Warto$¢ zrédta wartosci zadanej czestotliwosci 1. Informa- |- /100 =1 Hz

cje o skalowaniu 16-bitowym zawiera opis parametru 46.2.
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28.91 | Akt.w. zad. czestotl. | Wyswietla wartosc zrédta wartoscizadanej czestotliwosci |- / real32
2 2 (wybranego za pomocg parametru 28.12 Zrédto w. zad.
czestotl. 2). Patrz wykres taricucha sterowania na stronie
706.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-598.00 ... 598.00 Hz | Warto$¢ Zrodta warto$ci zadanej czestotliwosci 2. Informa- |- /100 =1 Hz
cje o skalowaniu 16-bitowym zawiera opis parametru 46.2.
28.92 | Akt. w. zad. czestotl. | Wyswietla wartos¢ zadang czestotliwosci po zastosowaniu |- / real32
3 funkcji okreslonej przez parametr 28.13 Funkcja w. zad.
czestotl. 1 (jedli dotyczy) i po dokonaniu wyboru (28.14
Wybdr w. zad. czestotl. 1/2). Patrz wykres taficucha stero-
wania na stronie 706.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-598.00 ... 598.00 Hz | Wartos¢ zadana czestotliwosci po wybraniu opcji. Informa- |- /100 = 1 Hz
cje o skalowaniu 16-bitowym zawiera opis parametru 46.2.
28.96 | Akt.w.zad. czestotl. | Wyswietla warto$¢ zadang czestotliwosci po zastosowaniu |- / real32
7 statych czestotliwosci, wartosci zadanej panelu sterowania
itp. Patrz schemat taricucha sterowania na stronie 706.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-598.00 ... 598.00 Hz | Warto$¢ zadana czestotliwosci 7 Informacje o skalowaniu |- /100 =1 Hz
16-bitowym zawiera opis parametru 46.2.
28.97 Nieogr. wart. zad. Wyswietla wartos$¢ zadang czestotliwosci po zastosowaniu |- / real32
czest. czestotliwosci krytycznych, ale przed okresleniem rampy
ilimitéw. Patrz wykres taricucha sterowania na stronie 707.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-598.00 ... 598.00 Hz | Warto$¢ zadana czestotliwosci przed zastosowaniem -/100=1Hz

rampy i limitéw. Informacje o skalowaniu 16-bitowym za-
wiera opis parametru 46.2.




340 Parametry

Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
29 tancuch wartosci za- | Ustawienia taricucha wartosci zadanej napigcia DC.
gareiabisci Patrz sekcja Tryb sterowania napieciem DC (str. 27) i dia-
gramy faficucha sterowania (strony 708 i 709).
Ta grupajest widoczna tylko w przypadku jednostki steru-
jacej BCU.
29.1 Sterow. nap. DCdla | Wyswietla wartosci wyjsciowe kontrolera napiecia DC, -/ real32
wart. zad. momentu | ktdre sg przekazywane do kontrolera momentu.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600.0 ... 1600.0 Warto$¢ zadana koricowego napiecia DC. 100 =1 procent /10 =
procent 1 procent
29.2 Wartos$é zadana na- | Wyswietla warto$¢ zadang napiecia DC po zastosowaniu |-/ real32
piecia DC funkcji okreslonej przez parametr 29.13 Funkcja wartosci
zadanej napiecia DC 1 (jesli dotyczy) i po dokonaniu wyboru
(29.14 Wybdr wartoéci zadanej napiecia DC (1 lub 2)). Patrz
diagram przy parametrze 29.11 Zrédto wartosci zadanej
napiecia DC 1.
0...2000 V Warto$¢ zadana napiecia DC po wybraniu. 10=1V/1=1V
29.3 Uzyta wartos$¢ zada- | Wyswietla warto$é zadang napiecia DC miedzy ogranicze- |-/ real32
na napigcia DC niem wartos$ci minimalnej/maksymalnej i zastosowaniem
rampy.
0...2000 V Warto$¢ zadana napigcia DC przed zastosowaniemrampy. [10=1V/1=1V
29.4 Wartos$é zadana na- | Wyswietla warto$¢ zadang napiecia DC po zastosowaniu |-/ real32
piecia DC z rampa rampy.
0...2000 V Warto$¢ zadana napiecia DC po zastosowaniu rampy. 10=1V/1=1V
29.5 Filtrowane napiecie | Wyswietla zmierzone napiecie DC po zastosowaniu filtro- |- / real32
DC wania.
0...2000 V Zmierzone i przefiltrowane napiecie DC. 10=1V/1=1V
29.6 Btad napiecia DC Wyswietla réznice miedzy wartoscig zadang napiecia po -/ real32
zastosowaniu rampy (29.4) i zmierzonym przefiltrowanym
napieciem DC (29.5).
-2000...2000 V Zmierzone i przefiltrowane napiecie DC. 10=1V/1=1V
29.7 Wartos$é zadana mo- | Wyswietla wyjscie regulatora Pl, tzn. warto$é zadang napie- |-/ real32
cy cia DC przed przekonwertowaniem na wartos$¢ zadang
momentu.
-300.00 ... 300.00 Wyjscie regulatora PI. 10 =1 procent / 100 =
procent 1 procent
29.9 Wartos$¢ zadana min. | Definiuje minimalny limit dla wartoéci zadanej napieciaDC |0V / real32
napiecia DC przed zastosowaniem rampy.
0...2000 V Minimalna warto$¢ zadana napiecia DC. 1=1V/1=1V
29.10 | Wartos¢ zadana Definiuje maksymalny limit dla wartosci zadanej napigcia |2000V / real32

maks. napiecia DC

DC przed zastosowaniem rampy.

0..2000 VvV

Maksymalna wartos¢ zadana napiecia DC.

1=1v/1=1V
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29.11 Zrédto wartosci zada- | Wybiera zrédto 1 wartoéci zadanej napiecia DC. Zero / uint32
nej napiecia DC 1 Dwa zrédta sygnatéw moga zostac zc{eﬁniowane za pomo-
ca tego parametru i parametru 29.12 Zrédto wartosci zada-
nej napiecia DC 2. Zrédto cyfrowe wybrane za pomoca pa-
rametru 29.14 Wybér wartosci zadanej napiecia DC (1 lub
2) moze by¢ uzyte do przetaczania pomigdzy dwoma zré-
dtami. Na dwéch sygnatach mozna tez zastosowac funkcje
matematyczng (29.13 Funkcja wartosci zadanej napiecia
DC 1), aby utworzy¢ wartos$¢ odniesienia.
29.11
o] 2913
A 6 zadana
inne —|
29.12
R
i 6
e —{_ |
Zero Brak. 0
Skalowane All 12.12 Wartos$¢ skalowana All (str. 208). 1
Skalowane Al2 12.22 Wartos¢ skalowana Al2 (str. 210). 2
W.zad.1mag. kom.A|3.5W. zad. 1 mag. kom. A (str. 150). 4
W. zad. 2 mag. kom. |3.6 W. zad. 2 mag. kom. A (str. 150). 5
W.zad.EFB1 3.9 Wart. zadana 1 EFB (str. 150). 8
W. zad. EFB 2 3.10 Wart. zadana 2 EFB (str. 150). 9
W. zad. ster. DDCS1 |3.11 W. zad. 1 sterownika DDCS (str. 151). 10
W. zad. ster. DDCS 2 |3.12 W. zad. 2 sterownika DDCS (str. 151). 11
W.zad. M/F1 3.13 W. zad. 1 M/F lub D2D (str. 151). 12
W. zad. M/F 2 3.14 W. zad. 2 D2D lub M/F (str. 151). 13
Potencjometr silnika | 22.80 Akt. w. zad. potencj. silnika (wyjscie potencjometru |15
silnika).
PID 40.1 Akt. wart. wyj. PID (wyjScie regulatora PID procesu). |16
Panel ster. (wart. zapi- | Warto$¢ zadana z panelu sterowania z wartoscig poczatko- |18
sana) wa z ostatnio uzywanej wartosci zadanej z panelu. Patrz
sekcja Uzywanie panelu sterowania jako zewnegtrznego
zrédta sterowania (str. 25).
Panel ster. (wart. Warto$é zadana z panelu sterowania z wartoscia poczatko- |19
skopiowana) wa z poprzedniego zrédta lub wartosci aktualnej. Patrz
sekcja Uzywanie panelu sterowania jako zewnetrznego
zrédta sterowania (str. 25).
Inny [bit] Wybdr Zrédta (patrz Wyrazenia i skréty (str. 140)). -
29.12 Zrédto wartoéci zada- | Wybiera zrédto 2 wartoéci zadanej napiecia DC. Zero / uint32

nej napiecia DC 2

Dostepne opcje i wykres wyboru zrédta wartosci zawiera
opis parametru 29.11 Zrédto wartosci zadanej napiecia DC
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29.13 Funkcja wartosci za- | Wybiera funkcje matematyczng miedzy zrédtami wartosci | Wartos$¢ zadana 1/
danej napieciaDC1 |zadanejwybranymiprzez parametry 29.11 Zrédto wartosci | uintl6
zadanej napiecia DC 11 29.12 Zrédto wartosci zadanej na-
piecia DC 2. Patrz diagram przy parametrze 29.11 Zrédto
wartosci zadanej napiecia DC 1.
Wartos$é zadana 1 Sygnatwybrany za pomoca parametru 29.11 Zrédto warto- |0
$cizadanej napiecia DC 1jest uzywany jako wartos¢ zadana
napiecia DC 1 (nie jest stosowana zadna funkcja).
Dodaj (w. zad. 1+ w. | Suma zZrédet wartosci zadanej jest uzywana jako wartos¢ |1
zad. 2) zadana napiecia DC 1.
Odejmij (w. zad. 1-w. | Réznica ([29.11 Zrédto wartosci zadanej napiecia DC 1] - 2
zad. 2) [29.12 Zrédto wartosci zadanej napiecia DC 2]) zrédet war-
tosci zadanej jest uzywana jako wartos¢ zadana napiecia
DC1.
Pomnédz (w. zad. 1x |lloczyn Zrédet wartosci zadanej jest uzywany jako warto$¢ |3
w. zad. 2) zadana napigcia DC 1.
Min. (w. zad. 1, w. zad. | Mniejsze ze zrédet wartosci zadanej jest uzywane jako 4
2) wartos$¢ zadana napigcia DC 1.
Maks. (w. zad. 1, w. | Wigksze ze zrédet wartosci zadanej jest uzywane jako 5
zad. 2) wartos$¢ zadana napiecia DC 1.
29.14 | Wybdrwartosci zada- | Konfiguruje wybdr pomiedzy warto$ciamizadanyminapie- | Zgodnie z wyb.
nej napigcia DC (1 lub | cia DC 11 2. Patrz diagram przy parametrze 29.11 Zrédto Zewl/Zew?2 / uint32
2) wartosci zadanej napiecia DC 1.
0 = Wartos$¢ zadana napiecia DC 1
1 = Warto$¢ zadana napiecia DC 2
Warto$é zadana na- | 0. 0
piecia DC 1
Wartoéé zadana na- | 1. 1
piecia DC 2
Zgodnie z wyb. Warto$¢ zadana napiecia DC 1 jest uzywana, gdy aktywne |2
Zewl/Zew2 jest zewnetrzne miejsce sterowania ZEW1. Wartos¢ zadana
napiecia DC 2 jest uzywana, gdy aktywne jest zewnetrzne
miejsce sterowania ZEW2.
Patrz tez parametr 19.11 Wybdr Zewl/Zew2.
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 0). |3
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit1). |4
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit2). |5
DI4 Wejscie cyfrowe D14 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 3). |6
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 4). |7
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 5). |8
Inny [bit] Patrz Wyrazenia i skroty (str. 140). -
29.17 Czas filtru napiecia | Definiuje czas filtrowania dla zmierzonego napiecia DC. 10 ms / real32
DC
0...10000 ms Czas filtrowania dla pomiaru napiecia DC. 1=1ms/1=1ms
29.18 Predkos¢ zmniejsza- | Definiuje maksymalna szybkos¢ zmniejszania dlawartosci |10 volt_per_second /

nia napiecia DC

zadanej napiecia DC.

real32

0..30000V/s

Szybkos$é zmniejszania wartos$ci zadanej napiecia DC.

1=1V/s/1=1V/s
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29.19 Predko$¢ wzrostu na- | Definiuje maksymalna szybkos$¢ zwiekszania dla wartoséci |10 volt_per_second /
piecia DC zadanej napiecia DC. real32
0...30000 V/s Szybkos¢ zwiekszania wartosci zadanej napiecia DC. 1=1V/s/1=1V/s
29.20 Wzmocnienie propor- | Definiuje wzmocnienie proporcjonalne dla regulatora PI 54.66 V/s / real32
cjonalne napiecia DC | wartosci zadanej napiecia DC.
0.00...1000.00 V/s | Wzmocnienie proporcjonalne. 100=1V/s/100=1
V/s
29.21 Czas catkowania na- | Definiuje czas catkowania dla regulatora Pl wartosci zada- |0.1646 s / real32
piecia DC nej napiecia DC.
Ustawienie czasu catkowania na zero wytacza czes¢ catku-
jaca kontrolera.
0.0000 ... 60.0000 s | Czas catkowania. 10000 =1s /10000 =
1s
29.25 Zrédto pojemnoéci | Wybiera zrédto wartoéci catkowitej pojemnosci obwodu | Kopiuj z bazy danych
DC DC. / uint16
Warto$¢ ta jest uzywana przy obliczaniu warto$ci zadanej
napiecia DC.
Uwaga: Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.
Kopiuj z bazy danych | Warto$é pojemnosci DC jest pobierana zwewnetrznejbazy |0
danych zgodnie z typem przemiennika czestotliwosci.
Warto$¢ uzytkownika | Warto$é pojemnosci DC jest odczytywana z parametru 1
29.26 Uzyta pojemnos¢ DC.
29.26 Uzyta pojemnos¢ DC [?efiniuje pojemnosé obwodu DC, gdy parametr 29.25 0.000 mF / real32
Zrédto pojemnosci DC jest ustawiony na wartos$¢ uzytkow-
nika.
Uwaga: Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.
0.000...1000.000 mF | Pojemno$¢ DC okreslona przez uzytkownika. 100 =1mF /1000 =1
mF
29.70 Punkt danych predko- | Parametry 29.70...29.79 definiuja krzywa ograniczenia 400.00 obr./min / re-
Scil maksymalnego momentu jako funkcje predkosci. Limit al32

jest stosowany przed przekazaniem wartosci zadanej do
regulatora momentu.

Ten parametr definiuje predko$¢ w pierwszym punkcie
krzywej. Miedzy wartoscig O obr./min i tg predkoscia
krzywa jest liniowa.

Moment (%)

Predkos¢

29.78 (obr./min)

o 29.70 29.72 29.74 29.76

0.00...30000.00
obr./min

Predkos¢ w pierwszym punkcie krzywej.

1=1obr./min /100 =
1 obr./min
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29.71 Punkt danych momen- | Definiuje maksymalny moment w pierwszym punkcie 300.0 procent / real32
tul krzywej ograniczenia.
0.0...1600.0 procent | Maksymalny moment w pierwszym punkcie krzywej. 1=1procent/10=1
procent
29.72 Punkt danych predko- | Definiuje predkos$¢ w drugim punkcie krzywej. 800.00 obr./min / re-
sci2 al32
0.00...30000.00 Predkos¢ w drugim punkcie krzywej. 1=1o0br./min /100 =
obr./min 1obr./min
29.73 Punkt danych momen- | Definiuje maksymalny moment w drugim punkcie krzywej |300.0 procent / real32
tu2 ograniczenia.
0.0 ...1600.0 procent | Maksymalny moment w drugim punkcie krzywej. 1=1procent/10=1
procent
29.74 Punkt danych predko- | Definiuje predkos¢ w trzecim punkcie krzywej. 1200.00 obr./min / re-
$ci3 al32
0.00...30000.00 Predkos¢ w trzecim punkcie krzywej. 1=1o0br./min /100 =
obr./min 1obr./min
29.75 Punkt danych momen- | Definiuje maksymalny moment w trzecim punkcie krzywej |300.0 procent / real32
tu3 ograniczenia.
0.0 ...1600.0 procent | Maksymalny moment w trzecim punkcie krzywej. 1=1procent/10=1
procent
29.76 Punkt danych predko- | Definiuje predkos¢ w czwartym punkcie krzywej. 1600.00 obr./min / re-
sci4 al32
0.00 ... 30000.00 Predkos¢ w czwartym punkcie krzywej. 1=1o0br./min /100 =
obr./min 1obr./min
29.77 Punkt danych momen- | Definiuje maksymalny moment w czwartym punkcie krzywej |300.0 procent / real32
tu4 ograniczenia.
0.0...1600.0 procent | Maksymalny moment w czwartym punkcie krzywej. 1=1procent/10=1
procent
29.78 Punkt danych predko- | Definiuje predkos¢ w pigtym punkcie krzywej. 2000.00 obr./min /
$ci5 real32
0.00...30000.00 Predkos¢ w pigtym punkcie krzywej. 1=1o0br./min /100 =
obr./min 1obr./min
29.79 Punkt danych momen- | Definiuje maksymalny moment w piatym punkcie krzywej |300.0 procent / real32
tus ograniczenia.

0.0...1600.0 procent

Maksymalny moment w pigtym punkcie krzywej.

1=1procent/10=1
procent
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30 Limity Limity pracy przemiennika czestotliwosci.
30.1 Limit stowa 1 Wyswietla stowo limitu 1. -/ uintl6
Ten parametr jest tylko do odczytu.
b0 | Limit momentu 1=Moment przemiennika czestotliwosci jest ograniczony
przez sterowanie silnikiem (kontrola niewystarczajagcego
napiecia, pradu, kata obcigzenia i momentu krytycznego)
lub limity momentu zdefiniowane przez parametry.
b1 | Ster. predk: tlim min. | 1 = Wyjscie kontrolera predkosci jest ograniczone przez
parametr 25.11 Min. moment ster. predk.
b2 | Ster. predk: tlim 1 = Wyjscie kontrolera predkosci jest ograniczone przez
maks. parametr 25.12 Maks. moment ster. predk.
b3 Maks.w.zad.momen- | 1 = Wejécie rampy wartos$ci zadanej momentu jest ograni-
tu czone przez parametr 26.9 Maks. wart. zad. momentu,
zrédto parametru 30.25 Wybér maks. wart. momentu, 30.26
Limit mocy napedowej lub 30.27 Limit mocy generowanej.
Patrz schemat na stronie 704.
b4 | Min. w.zad. momentu | 1 = Wejécie rampy wartosci zadanej momentu jest ograni-
czone przez parametr 26.8 Min. wart. zad. momentu, zrédto
parametru 30.18 Wybdér min. wart. momentu, 30.26 Limit
mocy napedowej lub 30.27 Limit mocy generowanej. Patrz
schemat na stronie 704.
b5 | Tlim: predkos$¢ maks. | 1 = Wartos¢ zadana momentu jest ograniczona przez kon-
trole nagtego przyspieszenia z powodu limitu maksymalnej
predkosci (30.12 Maks. predkosc)
b6 | Tlim: predkos$¢ min. |1 =Warto$¢ zadana momentu jest ograniczona przez kon-
trole nagtego przyspieszenia z powodu limitu minimalnej
predkosci (30.11 Min. predko$c)
b7 | W.zad. pr.: limit maks. | 1 = Wartos$¢ zadana predkoscijest ograniczana przez para-
metr 30.12 Maks. predkos¢ lub maksymalny limit predkosci
silnika z magnesami trwatymi bazujacy na napieciu DC
b8 | W.zad. pr.: limit min. | 1=Wartos$¢ zadana predkoscijest ograniczana przez para-
metr 30.11 Min. predkos$¢ lub maksymalny limit predkosci
silnika z magnesami trwatymi bazujacy na napieciu DC
b9 | W.zad.czest.: 1 = Warto$c¢ zadana czestotliwosci jest ograniczona przez
lim.maks. parametr 30.14 Maks. czestotliwosé
b10 | W.zad.czest.: limit 1 = Wartosc¢ zadana czestotliwosci jest ograniczona przez
min. parametr 30.13 Min. czestotliwos¢
bll| Reserved
b12 | Lim. w zad. 1=Nie mozna osiggna¢ zadanej czestotliwosci wyjsciowej
czest.przet. ze wzgledu na ograniczenie dotyczace czestotliwosci klu-
czowania (spowodowane np. filtrowaniem wyjscia lub za-
bezpieczeniami zwigzanymi z ATEX)
b13| Limit kata obcigzenia | (Z silnikami z magnesami trwatymii synchronicznymi silni-

kami reluktancyjnymi oraz silnikami synchronicznymi
wzbudzanymi zewnetrznie w stanie ustalonym)

1=Maksymalny kat obcigzenia jest ograniczony, tzn. silnik
nie moze wytworzy¢ wiecej momentu

(Z silnikami synchronicznymi wzbudzanymi zewnetrznie w
sytuacjach dynamicznych)

1= Moment jest ograniczony
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
b14...15 Reserved
0000h...FFFFh 1=1/1=1
30.2 Moment: stan limitu | Wyswietla stowo stanu ograniczenia kontroleramomentu. |-/ uintl6e
Ten parametr jest tylko do odczytu.
*Tylko jeden z bitédw 0...3 i jeden z bitéw 9...13 moze by¢
wiaczony jednoczesnie. Bit zazwyczaj wskazuje ogranicze-
nie przekraczane jako pierwsze.
b0 | Za niskie napigcie *1 = Niedostateczne napiecie posredniego obwodu DC
bl | Przepiecie *1 = Przepiecie w posrednim obwodzie DC
b2 | Min. moment *1 = Moment jest ograniczony przez parametr 30.26 Limit
mocy napedowej, 30.27 Limit mocy generowanej lub zrédto
parametru 30.18 Wybdr min. wart. momentu. Patrz schemat
na stronie 704.
b3 | Maks. moment *1 = Moment jest ograniczony przez parametr 30.26 Limit
mocy napedowej, 30.27 Limit mocy generowanej lub zrédto
parametru 30.25 Wybdr maks. wart. momentu.
Patrz schemat na stronie 704.
b4 | Prad wewnetrzny 1 = Limit pradu inwertera (okreslony przez bity 8...11) jest
aktywny
b5 | Kat obciazenia (Tylko z silnikami z magnesami trwatymi, synchronicznymi
silnikami reluktancyjnymi i silnikami synchronicznymi
wzbudzanymi zewnetrznie)
1=Limit maksymalnego kata obcigzeniajest aktywny, tzn.
silnik wytwarza maksymalny moment.
b6 | Mom. krytyczny silni- | (Tylko w przypadku silnikéw asynchronicznych)
ka 1= Limit momentu krytycznego silnika jest aktywny, tzn.
silnik nie moze wytworzy¢ wiekszego momentu
b7 | Reserved
b8 | Termiczne 1 = Prad wejsciowy jest ograniczany przez limit termiczny
obwodu gtéwnego
b9 | Maks. prad *1 = Maksymalny prad wyjéciowy (max) jest ograniczany
b10 | Prad uzytkownika *1 = Prad wyjsciowy jest ograniczany przez parametr 30.17
Maks. prad
bll| Termiczne IGBT *1 = Prad wyjsciowy jest ograniczony przez obliczong war-
tos¢ termiczng pradu
b12 | Nadmierna temp. *1 = Prad wyj$ciowy jest ograniczony z powodu szacowanej
IGBT temperatury tranzystora IGBT
b13 | Przecigzenie tranzy- | *1=Prad wyjsciowy jest ograniczony z powodu temperatu-
stora IGBT ry potaczenia tranzystora IGBT z obudowa,
b14...15 Reserved

0000h...FFFFh

1=1/1=1
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
30.11 Min. predkosé Definiuje minimalng dopuszczalng predkosé. -1500.00; -1800.00
) (95.20 b0) obr./min /
OSTRZEZENIE! real32
Ta wartos$¢ nie moze by¢ wyzsza niz parametr 30.12
Maks. predkosé.
OSTRZEZENIE!
W trybie sterowania czestotliwoscia ten limit nie obo-
wigzuje. Nalezy upewnic sig, ze limity czestotliwosci
(30.13130.14) sg ustawione odpowiednio, jesli uzywane
jest sterowanie czestotliwoscia.
OSTRZEZENIE!
W konfiguracji komunikacji migdzy przemiennikami
nadrzednym i podrzednym nie nalezy ustawiaé maksy-
malnych i minimalnych limitéw predkosci z takim sa-
mym znakiem na przemienniku podrzednym. Patrz
sekcja Funkcjonalno$é przemiennikéw czestotliwosci
w uktadzie Nadrzedny/Podrzedny.
-30000.00 ... Minimalna dopuszczalna predkos¢. Informacje o skalowaniu |- /100 =1 obr./min
30000.00 obr./min | 16-bitowym zawiera opis parametru 46.1.
30.12 Maks. predkosé Definiuje maksymalna dopuszczalng predkos¢. 1500,00; 1800,00
X (95.20 b0) obr./min /
OSTRZEZENIE! real32
Tawartos¢ nie moze by¢ nizsza niz parametr 30.11 Min,|
predkosé.
OSTRZEZENIE!
W trybie sterowania czestotliwoscia ten limit nie obo-
wigzuje. Nalezy upewnic sie, ze limity czestotliwosci
(30.13130.14) s ustawione odpowiednio, jesli uzywane
jest sterowanie czestotliwoscia.
OSTRZEZENIE!
W konfiguracji komunikacji miedzy przemiennikami
nadrzednym i podrzednym nie nalezy ustawiaé maksy-
malnych i minimalnych limitéw predkosci z takim sa-
mym znakiem na przemienniku podrzednym. Patrz
sekcja Funkcjonalnos$¢ przemiennikéw czestotliwosci
w uktadzie Nadrzedny/Podrzedny.
-30000.00 ... Predko$¢ maksymalna. Informacje o skalowaniu 16-bito- |- /100 =1 obr./min
30000.00 obr./min | wym zawiera opis parametru 46.1.
30.13 Min. czestotliwo$¢ | Definiuje minimalng dopuszczalng czestotliwosé. -50.00; -60.00 (95.20

OSTRZEZENIE!
Ta wartos$¢ nie moze by¢ wyzsza niz parametr 30.14
Maks. czestotliwosc.

A\
A\

OSTRZEZENIE!

tliwoscia.

Ten limit obowiazuje tylko w trybie sterowania czesto-

b0) Hz / real32
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Nazwa / Zakres /
Wybér

Opis

Def / Typ
FbEq 16b / 32b

-598.00 ... 598.00 Hz

Czestotliwo$¢ minimalna. Informacje o skalowaniu 16-bi-
towym zawiera opis parametru 46.2.

-/100=1Hz

30.14

Maks. czestotliwosé

Definiuje maksymalna dopuszczalng czestotliwosc.

OSTRZEZENIE!
Ta wartos$¢ nie moze by¢ nizsza niz parametr 30.13 Min.,
czestotliwosc.

OSTRZEZENIE!
Ten limit obowigzuje tylko w trybie sterowania czesto-
tliwoscia.

A\

50.00; 60.00 (95.20
b0) Hz / real32

-598.00 ... 598.00 Hz

Czestotliwos¢ maksymalna. Informacje o skalowaniu 16-
bitowym zawiera opis parametru 46.2.

-/100=1Hz

30.15

Aktywacja maks. pra-
du rozruch.

Przy uzyciu tego parametru i parametru 30.16 Maks. prad
rozruchowy mozna zdefiniowad tymczasowy limit pradu
startu silnika.

Kiedy ten parametr ma ustawiong warto$¢ Wiacz, przemien-
nik czestotliwosci stosuje limit pradu startu okreslony w
parametrze 30.16 Maks. prad rozruchowy. Limit obowiagzuje
przez 2 sekundy po wstepnym magnesowaniu (asynchro-
nicznego silnika indukcyjnego) lub po automatycznym fa-
zowaniu (silnika z magnesami trwatymi), ale nie czesciej
niz raz na kazde 7 sekund. W przeciwnym razie obowigzuje
limit okreslony parametrem 30.17 Maks. prad.

Uwaga: Dostepnosé pradu startu wyzszego niz limit ogdln
zalezy od sprzetu przemiennika czestotliwosci. Patrz dane
dotyczace wartosci znamionowych w podreczniku uzytkow-|
nika.

Wytacz / uintl6

Wytacz

Limit pradu startu wytaczony.

0

Wiacz

Limit pradu startu wtaczony.

1

30.16

Maks. prad rozrucho-
wy

Okresla maksymalny prad rozruchowy, gdy jest wiaczony
za pomoca parametru 30.15 Aktywacja maks. pradu roz-
ruch.

0.00 A/ real32

0.00...30000.00 A

Maksymalny prad rozruchowy.

1=1A/1=1A

30.17

Maks. prad

Definiuje maksymalny dopuszczalny prad silnika.

0.00 A/ real32

0.00...30000.00 A

Maksymalny prad silnika.

1=1A/1=1A
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Nr Nazwa / Zakres / Opis Def / Typ
Wybor FbEq 16b / 32b
30.18 | Wybor min. wart. mo- | Wybiera zrédto przetagczania miedzy dwoma réznymi zdefi- | Min. moment 1 /

mentu

niowanymi wstepnie limitami minimalnego momentu.

0 = Limit minimalnego momentu zdefiniowany za pomoca
parametru 30.19 jest aktywny

1= Limit minimalnego momentu wybrany za pomoca para-
metru 30.21 jest aktywny

Uzytkownik moze zdefiniowa¢ dwa zestawy limitéw mo-
mentéw i przetaczac sie miedzy dwoma zestawami za po-
moca zrédta binarnego, takiego jak wejscie cyfrowe.

Wybér minimalnego limitu (30.18) jest niezalezny od wyboru
maksymalnego limitu (30.25).

Pierwszy zestaw limitow jest zdefiniowany za pomoca pa-
rametréw 30.19 i 30.20. Drugi zestaw zawiera parametry
selektora dla zaréwno limitéw minimalnych (30.21), jak i
maksymalnych (30.22). Umozliwiajg one uzycie zrédta
analogowego, ktére mozna wybrac (takiego jak np. wejscie
analogowe).

30.21
0 —
AL —] 30.18
AN 1
o> —] - Limit
/ minimalnego .
30.23—
0 momentu
Inne — zdefiniowany
przez
30.19 uzytkownika
30.22
0 —
AlL — 30.25
Al2 —] \
1
PID — - imi
] /_ — Limit _>
30.24 maksymalnego
momentu

0
Inne —
zdefiniowany
30.20 przez uzytkownika
Parametry wyboru limitu sg aktualizowane z interwatem
10 ms.

Uwaga: Oprdécz limitéw zdefiniowanych przez uzytkownika
moment moze by¢ ograniczony z innych powoddéw (takich
jak np. ograniczenie mocy). Patrz tez schemat blokowy na
stronie 704.

uint32

Min. moment 1 0 (limit minimalnego momentu zdefiniowany za pomocag |0
parametru 30.19 jest aktywny).

Zrédto min.momentu | 1 (limit minimalnego momentu wybrany za pomoca para- |1
2 metru 30.21 jest aktywny).

DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit2). |4
DI4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit3). |5
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Nazwa / Zakres /
Wybér

Opis

Def / Typ
FbEq 16b / 32b

DI5

Wejscie cyfrowe DI5 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 4).

6

Dl6

Wejscie cyfrowe DI6 (10.2 Stan DI po opdznieniach, bit 5).

7

DIO1

Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO1 (11.2 Stan DIO po opdznie-
niach, bit 0).

10

DIO2

Wejscie/wyjscie cyfrowe DIO2 (11.2 Stan DIO po opdznie-
niach, bit 1).

11

Inny [bit]

Patrz Wyrazenia i skroty (str. 140).

30.19

Min. moment 1

Definiuje limit minimalnego momentu dla przemiennika
czestotliwosci (jako procent momentu znamionowego
silnika). Patrz wykres przy parametrze 30.18 Wybdr min.
wart. momentu.

Limit obowigzuje, gdy
«  zrédto okreslone przez parametr 30.18 Wybdr min. wart.,

momentu ma warto$¢ 0 lub
- parametr 30.18 jest ustawiony na Min. moment 1.

Uwaga: Nie nalezy ustawiac tego parametru na 0%, probujac
zapobiec obrotom silnika w odwrotnym kierunku. W aplikacji
z petlg otwartg moze to catkowicie uniemozliwié zatrzymanie|
silnika. Aby zapobiec obrotom w odwrotnym kierunku, nalezy
uzy¢ limitéw predkosci/czestotliwosci w tej grupie parame-
tréw albo parametréw 20.23/20.24.

-300.0 procent / re-
al32

-1600.0... 0.0 procent

Limit minimalnego momentu 1. Informacje o skalowaniu
16-bitowym zawiera opis parametru 46.3.

-/ 10 =1procent

30.20

Maks. moment 1

Definiuje limit maksymalnego momentu dla przemiennika
czestotliwosci (jako procent momentu znamionowego
silnika). Patrz wykres przy parametrze 30.18 Wybdr min.
wart. momentu.

Limit obowigzuje, gdy
«  zrédio okreslone przez parametr 30.25 Wybdr maks. wart,|

momentu ma wartos$¢ 0 lub
. parametr 30.25 jest ustawiony na Maks. moment 1.

300.0 procent / real32

0.0...1600.0 procent

Maks. moment 1 Informacje o skalowaniu 16-bitowym za-
wiera opis parametru 46.3.

-/ 10 =1 procent

30.21

Zrédto min. momentu
2

Definiuje Zrédto limitu minimalnego momentu dla przemien-

nika czestotliwosci (jako procent momentu znamionowego

silnika), gdy

«  zrédto okreslone przez parametr 30.18 Wybdr min. wart.,
momentu ma wartos¢ 1 lub

. parametr 30.18 jest ustawiony na Zrédto min. momen