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Zawartos¢ tego rozdziatu

Zastosowanie

Instrukcje bezpieczenstwa
Odbiorcy

Wyrazenia i skroty
Powigzane podreczniki

Zastosowanie

Ten podrecznik dotyczy standardowego oprogramowania przemiennika
czestotliwosci ACS180 w wersji 2.13 lub nowsze;j.

Wersje oprogramowania mozna sprawdzi¢ w parametrze 07.05 Wersja opr.
sprzetowego.

Instrukcje bezpieczenstwa

Nalezy przestrzegaé wszystkich instrukcji bezpieczenstwa.

Przed instalacjg, rozruchem lub uzytkowaniem przemiennika nalezy przeczytac¢
petne instrukcje dotyczgce bezpieczenstwa w podreczniku przemiennika.
Przed zmiang wartosci parametréw nalezy przeczytac ostrzezenia dotyczace

funkcji oprogramowania sprzetowego. W rozdziale Parametry wymieniono
odpowiednie parametry i zwigzane z nimi ostrzezenia.
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Odbiorcy

W podreczniku tym zatozono, ze czytelnik ma podstawowg wiedze na temat
elektrycznosci, okablowania, elementéw elektrycznych i symboli uzywanych
na schematach elektrycznych.

Podrecznik jest przeznaczony dla odbiorcéw na catym $wiecie. W podreczniku
uzywane sg zaréwno jednostki z uktadu SI, jak i imperialne.
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Wyrazenia i skroty

Wyrazenie/skrot

Wyjasnienie

ACS-AP-x

Pomocniczy panel sterowania, zaawansowana klawiatura
operatora do komunikacji z przemiennikiem czestotliwosci.
Przemiennik czestotliwosci ACS180 obstuguje panele typu
ACS-AP-|, ACS-AP-S i ACS-AP-W (z interfejsem Bluetooth).

ACS-BP-S

Podstawowy panel sterowania, podstawowa klawiatura
operatora do komunikacji z przemiennikiem czestotliwosci.

Al

Analog Input, wej$cie analogowe; interfejs analogowych
sygnatéw wejsciowych

AO

Analog Output, wyjscie analogowe; interfejs analogowych
sygnatow wyjsciowych

AsynM - indukcyjny silnik
asynchroniczny

Silnik asynchroniczny

BCBL-01

Opcjonalny kabel USB-RJ45

Bateria kondensatoréw

Patrz punkt Kondensatory tgcza DC.

Karta sterowania

Plytka drukowana, na ktdrej dziata oprogramowanie

tacze DC

Obwdd DC miedzy prostownikiem i inwerterem

Kondensatory tgcza DC

Magazyn energii, ktéry stabilizuje napiecie posredniego obwodu DC

DI

Digital Input, wejscie cyfrowe; interfejs cyfrowych sygnatow
wejsciowych

DO

Digital Output, wyjscie cyfrowe; interfejs cyfrowych sygnatow
wyjsciowych

Przemiennik czestotliwo$ci

Przemiennik czestotliwosci do sterowania silnikami AC

EFB

Wbudowana magistrala komunikacyjna

Rozmiar obudowy
(obudowa)

Dotyczy fizycznego rozmiaru przemiennika, na przyktad RO i R1.
Informacje o obudowie mozna znalez¢é na tabliczce znamionowej
przymocowanej do przemiennika. Oméwiono je w podreczniku
uzytkownika przemiennika.

Bieg ID

Bieg identyfikacyjny silnika. Podczas biegu identyfikacyjnego
przemiennik czestotliwosci identyfikuje charakterystyke silnika,
aby uzyskaé optymalne mozliwos$ci sterowania nim.

Szesnastkowe

Opisuje liczby binarne przy uzyciu szesnastkowego systemu
liczbowego. Liczby szesnastkowe sg zapisywane przy uzyciu
cyfr 0-9 i liter A—F.

IGBT

Tranzystor bipolarny z izolowang bramkg

Obwaod posredni

Patrz punkt £gcze DC.

Inwerter Przetwarza natezenie i napiecie pradu statego w natezenie
i napigcie pradu przemiennego.
1/0 Wejscie/wyjscie
LSw Least Significant Word, najmniej znaczace stowo
Makro Wstepnie zdefiniowane wartosci parametréw w oprogramowaniu

przemiennika. Kazde makro jest przeznaczone do okreslonego
zastosowania. Patrz rozdziat Makra sterowania.
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NETA-21 Opcjonalne narzedzie do zdalnego monitorowania

Parametr Instrukcja dziatania dla przemiennika czestotliwosci, ktérg
uzytkownik moze dostosowac, lub sygnat zmierzony albo
obliczony przez przemiennik

Regulator PID Regulator proporcjonalno-catkujaco-rézniczkujgcy
Sterownik PLC Programmable Logic Controller, programowalny sterownik logiczny
PMSM Silnik synchroniczny z magnesami trwatymi
PM Magnes trwaty
RO, R1 itd. Rozmiar obudowy (obudowa)
RCD Zabezpieczenia réznicowo-pragdowe
Prostownik Przetwarza natezenie i napiecie prgdu przemiennego
w natezenie i napigcie pradu statego.
RFI Zaktocenia radiowe
RO Relay Output, wyj$cie przekaznikowe; interfejs cyfrowych

sygnatéw wyjsciowych implementowany z uzyciem przekaznika.

SIL Poziom nienaruszalnosci bezpieczenstwa. Patrz rozdziat
Funkcja bezpiecznego wytgczania momentu w podreczniku
uzytkownika przemiennika.

STO Bezpieczne wytgczanie momentu. Patrz rozdziat Funkcja
bezpiecznego wytgczania momentu w podreczniku uzytkownika
przemiennika.

Powigzane podreczniki

Powigzane podreczniki sg wymienione za okfadkg przednig w sekciji Lista
powigzanych podrecznikéw uzytkownika.

Zrzeczenie odpowiedzialnosci dotyczace
cyberbezpieczenstwa

Ten produkt zostat zaprojektowany tak, aby byt potgczony z interfejsem sieciowym

i przy jego uzyciu przesytat informacje oraz dane. Za uzyskanie bezpiecznego
potaczenia miedzy produktem i siecig Klienta lub w razie potrzeby inng siecig i
utrzymanie tego potgczenia odpowiada wytgcznie Klient. Klient zapewni odpowiednig
ochrone (w tym miedzy innymi w postaci zapory, mechanizméw uwierzytelniania,
szyfrowania danych, oprogramowania antywirusowego itp.) produktu, sieci, systemu i
interfejsu przed wszelkimi naruszeniami bezpieczenstwa, zaktéceniami i wlamaniami,
a takze przed jakimkolwiek nieautoryzowanym dostepem oraz wyciekiem i/lub
wszelkg kradziezg danych lub informacji. Firma ABB ani jej podmioty zalezne nie
odpowiadajg za szkody i/lub straty zwigzane z takimi naruszeniami bezpieczenstwa,
zaktoceniami i wlamaniami, a takze przed jakimkolwiek nieautoryzowanym dostepem
oraz wyciekiem i/lub wszelkg kradziezg danych lub informacji.

Warto réwniez zapoznac sie z sekcjg Blokada uzytkownika (na str. 700).
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Panel sterowania

Zawartos¢ tego rozdziatu

* Panel sterowania

«  Widok gtéwny i widok komunikatéw
*  Menu opgcji

*  Menu gtéwne

* Podmenu

Panel sterowania

Domysinie przemiennik ACS 180 posiada zintegrowany panel sterowania. W razie
potrzeby mozna uzyé zewnetrznych paneli sterowania, takich jak panel sterowania

z asystentami lub panel podstawowy. Wiecej informacji podano w dokumentach ACX-
AP-x assistant control panel’s user’s manual (3AUA0000085685 [j. ang.]) lub ACS-
BP-S basic control panel’s user’s manual (3AXD50000032527 [j. ang.])

1. Wyswietlacz. DomysInie zawiera widok gféwny.

2. Menu gtéwne.

3. Przycisk OK. Otwiera menu gtéwne oraz wybiera i zapisuje
ustawienia.

4. Przycisk Start. Uruchamia przemiennik.

5. Przyciski nawigacji w menu. Umozliwiajg poruszanie sie
w menu i ustawianie wartosci.

6. Przycisk Stop. Wytacza przemiennik.

7. Przycisk Back. Otwiera menu opcji i pozwala cofa¢ sie w menu.

8. Menu opg;ji.

9. Kontrolka stanu. Kolory czerwony i zielony wskazujg stan
oraz mozliwe problemy.



http://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=3AUA0000085685&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
http://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=3AXD50000032527&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
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Widok gtéwny i widok komunikatéw

Widok gtéwny jest widokiem podstawowym. Z poziomu widoku gftéwnego mozna
otworzy¢ menu gtéwne i menu opcji.

Widok g{éwny

O (Q v15|:|1rpm
1499.50®
mm o ={

1. Wybor sterowania — lokalne lub zdalne

2. Lokalne sterowanie uruchamianiem/zatrzymywaniem —
wigczone

Kierunek obrotu — do przodu lub do tytu

Lokalne ustawienie wartosci zadanych — aktywne
Predko$¢ — wartos¢ zadana

Predkos¢ — wartos¢ aktualna

Menu gtéwne — lista menu

Menu opcji — menu szybkiego dostepu

© NGk ®

Widok komunikatéw zawiera komunikaty o btedach i ostrzezeniach. Jesli wystepuje
aktywny btad lub aktywne ostrzezenie, w tym panelu jest bezposrednio wyswietlany

widok komunikatow.

Widok komunikatéw mozna otworzyé z poziomu menu opcji lub diagnostyki.

Widok komunikatow: Btad

Loc &4 1500rpm
@1 001
Heset?

Komunikaty o btedach wymagajg natychmiastowej uwagi.

W celu rozwigzania problemu nalezy poszukac¢ kodu
w tabeli komunikatéw o btedach na stronie 342.

Widok komunikatow: Ostrzezenie

Loc (™ 1500rpm
N Warning: 2009
N Warning: 2020
N Warning: 2009

Komunikaty o ostrzezeniach informujg o potencjalnych
problemach.

W celu rozwigzania problemu nalezy poszukac¢ kodu
w tabeli komunikatow ostrzegawczych na stronie 334.
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Menu opcji i menu gtéwne

Menu opcji %3 Menu gtéwne =
1. Aby otworzyé¢, nacisngé 2. Aby otworzy¢, nacisng¢
przycisk Wstecz przycisk OK w widoku
w widoku gfownym. gtownym.
Menu opcji
Menu opcji zapewnia szybki dostep do funkgji.
oc Rem 1. Miejsce sterowania — ustawia sterowanie lokalne lub zdalne.
2. Kierunek obrotéow — ustawia kierunek do przodu lub do tytu.
5@ & 1500rpm | 3. Aktywne btedy — wyswietla potencjaine bledy.
: 4 @ 4. Predko$¢ zadana — ustawia predkos$¢ zadang.
@j B 5. Aktywne ostrzezenia — wyswietla mozliwe ostrzezenia.

Menu giéwne

Menu gtéwne mozna przewija¢. Zawiera ono ikony reprezentujgce poszczegodlne
grupy. Grupy zawierajg podmenu.

Uwaga: Mozna okresli¢, ktére elementy menu gtéwnego sg widoczne
(patrz parametr 49.30).

- 1. Dane silnika — parametry silnika
= @?

o (2)

Vo (3) 3. Makra sterowania

Qr(a)
B=(5)

2. Sterowanie silnikiem — ustawienia silnika

4. Diagnostyka — btedy, ostrzezenia, dziennik btedéw i stan potgczenia

5. Parametry — parametry
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Podmenu

Pozycje menu gtéwnego zawierajg podmenu. Niektére podmenu zawierajg dodatkowe menu
lub listy opcji. Zawartos¢ podmenu zalezy od typu przemiennika.

Dane silnika
1=
@ @ . Typ silnika — AsynM, PMSM
Asynhd - Scalar i . Tryb sterowania — Skalarny lub Wektorowy

1
2
3. Moc znamionowa
4. Prad znamionowy

@DEI‘EIV ED.DHZ@ 5. Napigcie znamionowe
6
7
8

. Czestotliwos¢ znamionowa

<QEDrpm ED.EINrr

@J WO EUSE]J . Moment znamionowy

0 Hz 9. Kolejnosé faz— UV W, UW V
W oC 10.Znamionowy cos fi
11.Wybor jednostek — uktad miedzynarodowy lub imperialny

. Predkos$¢ znamionowa

Dane silnika: Typ silnika
P 1. AsynM - indukcyjny silnik asynchroniczny
@ 2. PMSM

Dane silnika: Tryb sterowania

1. Skalarny
Yector
@ 2. Wektorowy
Dane silnika: Kolejno$¢ faz
1.UVWwW
UWW 2.UWVv

@

Dane silnika: Wybor jednostki
1. Jednostki miedzynarodowe
2. Jednostki imperialne
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Sterowanie silnikiem

@ 5 1. Tryb startu — staty czas, automatyczny
) 2. Tryb zatrzymania — wybieg, rampa, trzymanie DC
@ 50s B 503 3. Czas przyspieszania

4. Czas zwalniania

ax R iy
T500rpm 3,404 5. Maksymalna dopuszczalna predkos¢
Win 6. Maksymalny dopuszczalny prad
rprm 7. Minimalna dopuszczalna predko$¢

Sterowanie silnikiem: Tryby startu
1. Staly czas

2. Automatyczny

@

Sterowanie silnikiem: Tryby zatrzymania
1. Wybieg
@ k @ 2. Rampa

3. Trzymanie DC
L&
-

Makra sterowania

I;"‘Uhgﬁ 1. ABB standard
2. Recznie/automatycznie

(D) 1< 16+ Recanier (2) 3 Recznie/PID
automatycznie 4. Modbus RTU

) 5. Alternatywne
@Reczme/ HEelss @ 6. Potencjometr silnika
PID RTU

7.PID

®n e 192
@PID
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Diagnostyka

Qe
<;b1un1

o:®

-

. Aktywny btad — kod btedu

2. Historia btedéw — lista ostatnich kodoéw btedéw
(od najnowszych)
nooog 9 - -
@ o @ 3. Aktywne ostrzeZzenia — kod ostrzezenia
4. Stan potgczenia — sygnaty magistrali komunikacyjnej
i wejscia/wyjscia
Parametry
1. Petna lista parametréw — menu grup z wszystkimi
(1) AZ parametrami i ich poziomami
:& @ 2. Lista zmodyfikowanych parametrow
@ 3. Przywrécenie parametréw — przywrécenie fabrycznych

warto$ci domysinych parametrow
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Uruchamianie, bieg
identyfikacyjny i obstuga

Zawartos¢ tego rozdziatu

* Uruchamianie przemiennika czestotliwosci

»  Wykonanie biegu identyfikacyjnego

» Uruchamianie i zatrzymywanie przemiennika

* Zmienianie kierunku obrotéw

» Ustawianie warto$ci zadanych predko$ci i czestotliwoSci

» Ustawianie parametrow przemiennika

» Otwieranie diagnostyki

* Zmiana jednostek

Uwaga: W tym rozdziale rozruch przemiennika czestotliwosci, bieg identyfikacyjny

oraz inne dziatania sg wykonywane za pomoca zintegrowanego panelu. Mozna je takze
wykonac¢ za pomocg zewnetrznego panelu sterowania lub programu Drive Composer.

Uruchamianie przemiennika czestotliwosci
1. Wigczy¢ przemiennik czestotliwosci.
2. Wybra¢ typ jednostek (miedzynarodowe lub imperialne) i nacisng¢ przycisk OK.
3. W widoku Dane silnika ustawi¢ typ silnika:
AsynM: Silnik asynchroniczny
PMSM: Silnik z magnesami trwatymi
4. Wybrac tryb sterowania silnikiem:
Wektorowe: Wartos¢ zadana predkosci. Ten tryb jest odpowiedni dla wigkszosci
zastosowan. Przemiennik przeprowadzi automatyczny statyczny bieg identyfikacyjny.
Skalarne: Warto$¢ zadana czestotliwosci.
Tego trybu nalezy uzy¢, gdy:
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10.
1.

- liczba silnikbw moze ulec zmianie,
- znamionowy prad silnika jest mniejszy niz 20% znamionowego pradu
przemiennika.

Tryb skalarny nie jest zalecany w przypadku silnikéw z magnesami trwatymi.

Nalezy ustawi¢ znamionowe wartosci silnika.
* Moc znamionowa

* Prad znamionowy

* Napigcie znamionowe

» Czestotliwo$¢ znamionowa

*  Predkos¢ znamionowa

* Moment znamionowy (opcjonalnie)

* Znamionowy cos fi (opcjonalnie)
Sprawdzi¢ kierunek obrotéw silnika.

W razie potrzeby ustawi¢ kierunek obrotéw silnika przy uzyciu ustawienia
Kolejnos¢ faz lub zmieniajgc fizycznie kolejnosé faz podigczonego kabla silnika.

W widoku Sterowanie silnikiem ustawié tryb startu i zatrzymania.

Ustawic czasy przyspieszania i zwalniania.
Uwaga: Rampy przyspieszania i zwalniania bazujg na wartosci parametru 46.01
Skalowanie predkoscil46.02 Skalowanie czestotliwosci.

Ustawi¢ maksymalng i minimalng predkos¢ lub czestotliwos¢. Wiecej informaciji
podano w parametrach 30.77 Min. predkos$¢ /30.13 Min. czestotliwos$¢ i 30.12
Maks. predkosc/30.14 Maks. czestotliwos$¢ na str. 200.

W widoku Makra sterowania wybra¢ odpowiednie makro.

Dostosowac¢ parametry przemiennika do aplikacji. Mozna w tym celu uzy¢ panelu
sterowania (ACS-AP-x) lub narzedzia komputerowego Drive Composer.

Wykonanie biegu identyfikacyjnego

Informacje ogélne

Przemiennik automatycznie szacuje parametry silnika przy uzyciu statycznego
biegu identyfikacyjnego (przy pierwszym uruchomieniu przemiennika) i po zmianie
jakiegokolwiek parametru silnika (grupa 99 Dane silnika). Dzieje sig tak, gdy sg
spetnione nastepujgce warunki:

wybor parametru 99.13 Zazgdano biegu ident. to Statyczny i
wybor parametru 99.04 Tryb sterowania silnikiem to Wektorowy.
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W wiekszosci zastosowan nie istnieje potrzeba wykonania osobnego biegu
identyfikacyjnego. Bieg identyfikacyjny nalezy wybra¢ dla bardziej zaawansowanych
zastosowan. Przykfady:

+ jest uzywany silnik z magnesami statymi (PMSM),

+ przemiennik czestotliwosci dziata w poblizu zerowych wartosci zadanych
predkosci lub

* wymagane jest dziatanie przy zakresie momentu powyzej znamionowego
momentu silnika w szerokim zakresie predkosci.

Uwaga: Jesli zmienione zostang parametry silnika po biegu identyfikacyjnym nalezy
powtorzy¢ ten bieg.

Uwaga: Jesli juz ustawiono parametry aplikacji przy uzyciu skalarnego trybu
sterowania silnikiem i trzeba zmieni¢ na tryb wektorowy:
+ Ustaw dla parametru 99.04 Tryb sterowania silnikiem opcje Wektorowe.

+ dla przemiennika czestotliwo$ci sterowanego przez we/wy sprawdzi¢ parametry
w grupach 22 Wybor wart. zadanej predkosci, 23 Rampa wart. zad. predkosci, 12
Standardowe Al, 30 Limity i 46 Ust. monitorowania/skalowania.

+ dla przemiennika czestotliwosci sterowanego momentem sprawdzi¢ réwniez <>
parametry w grupie 26 taricuch wart. zad. momentu.

Procedura biegu identyfikacyjnego

Ostrzezenie! Nalezy upewnic¢ sie, ze procedure mozna wykonac¢ w
bezpieczny sposab.

Otworzy¢ menu gféwne.

Wybraé podmenu Parametry.

Wybra¢ opcje Wszystkie parametry.

Wybra¢ opcje 99 Dane silnika i nacisng¢ przycisk OK.

AR

Wybra¢ opcje 99.13 Zazgdano biegu ident., wybra¢ odpowiedni tryb
identyfikatora i nacisng¢ przycisk OK.

Przed naci$nieciem przycisku Start jest wyswietlany komunikat ostrzegawczy
AFF6 Bieg identyfikacyjny.

Dioda LED na panelu zaczyna miga¢ na zielono, wskazujgc aktywne ostrzezenie.
6. Nacisna¢ przycisk Start, aby rozpoczg¢ bieg identyfikacyjny.

Nie nalezy naciska¢ zadnych przyciskow panelu sterowania podczas biegu

identyfikacyjnego. Aby zatrzymac bieg identyfikacyjny, nacisng¢ przycisk Stop.

Dioda sygnalizacyjna przestaje miga¢ po ukonczeniu biegu identyfikacyjnego.

W przypadku niepowodzenia biegu identyfikacyjnego na panelu jest wyswietlany
komunikat btedu FF61 Bieg identyfikacyjny.
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Uruchamianie i zatrzymywanie przemiennika

1. Nacisnag¢ przycisk Start, aby uruchomic
przemiennik.

2. Nacisng¢ przycisk Stop, aby zatrzymac¢
przemiennik.

1. W widoku gféwnym nacisng¢ przycisk Wstecz, aby
przej$¢ do menu Opgje.

2. W menu Opcje przejs$é do elementu wskazujgcego
kierunek obrotéw i nacisng¢ przycisk OK. Nastepnie
za pomocy przyciskéw strzatek zmieni¢ kierunek
obrotow.

3. Nacisng¢ przycisk OK, aby zmieni¢ kierunek
obrotow.

1. W widoku gtéwnym nacisna¢ przycisk Wstecz, aby
przejs¢ do menu Opcje.

2. W menu opgji nalezy przejs¢ do elementu
wskazujgcego warto$¢ zadang predkosci lub
czestotliwosci, a nastepnie nacisng¢ przycisk OK.

3. Zmieni¢ wartos$¢ przy uzyciu przyciskow ze
strzatkami.

4. Nacisna¢ przycisk OK, aby potwierdzi¢ nowg
wartosé.

Start




Uruchamianie, bieg identyfikacyjny i obstuga 25

Ustawianie parametrow przemiennika

Loc ¢™ 1507 rpm 1. Wybra¢ menu gtéwne w widoku gfownym (naciskajac
1 499 50 przycisk OK).
o . _ 2. Przewing¢ do pozycji Parametry i nacisng¢ przycisk OK
- rpm = @ w celu otwarcia podmenu.
Y U 3. Wybrac petng liste parametréw przy uzyciu przyciskow
fH= @ ze strzatkami i nacisng¢ przycisk OK albo
. wybrac¢ liste zmodyfikowanych parametréw przy uzyciu
v | 4. wybrag liste zmodyfik ych 5 y uzyci

przyciskéw ze strzatkami i nacisng¢ przycisk OK.

= - 5. Wybra¢ parametr i nacisng¢ przycisk OK, aby
Az dostosowaé wartos¢.

@ @ Parametry zostang wyswietlone w odpowiednich
grupach. Pierwsze dwie cyfry liczby parametru
0 reprezentujg grupe parametrow. Na przyktad parametry
2007 0000000000, E?n(iiztilll-'lajqce sie od liczby 30 znajdujg sie w grupie

30.12 -15000.00 rpm

30.13 -25000.00 rom Wiecej informacji mozna znalez¢ w rozdziale Parametry.

Otwieranie diagnostyki

1. Wybra¢ menu gtéwne w widoku gtéwnym (naciskajac
przycisk OK).
1 49950 2. Przewing¢ do pozycji Diagnostyka i nacisng¢ przycisk
% mpm E@ OK w celu otwarcia podmenu.

Loc ¥ 150Trpm
3. Wybra¢ ostrzezenie lub btgd przy uzyciu przyciskow ze
strzatkami i nacisnag¢ przycisk OK.

Wiecej informacji mozna znalezé w rozdziale Sledzenie

H
®
m oz | bledéw.
©




26 Uruchamianie, bieg identyfikacyjny i obstuga

Zmiana jednostek

Loc ¢ 1507 rpm 1. Wybra¢ menu gtéwne w widoku gtéwnym (naciskajgc

przycisk OK).
1 499 5 0 2. Przewina¢ do pozycji Dane silnika i nacisng¢ przycisk
OK w celu otwarcia podmenu.
3. Przewing¢ do pozycji wyboru rodzaju jednostek
i nacisng¢ przycisk OK.
4. Wybra¢ ustawiony rodzaj jednostek przy uzyciu
przyciskow ze strzatkami i nacisng¢ przycisk OK.
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Makra sterowania

Zawartos¢

* Makro ABB standard

* Makro sterowania recznego/automatycznego

» Makro reczne/regulator PID

*  Makro Modbus RTU

* Makro alternatywne

* Makro Potencjometr silnika

* Makro regulacji PID

Makra sterowania to zestawy domysinych warto$ci parametréw odpowiadajgce

okreslonym konfiguracjom sterowania. Utatwiajg i przyspieszajg one konfigurowanie
przemiennika.

Domyslnie makro jest ustawione na Makro ABB standard.

Makro ABB standard

Makro ABB standard jest odpowiednie dla przemiennika sterowanego przez interfejs
wejsc/wyjs¢. Wejscia cyfrowe sterujg cyklem uruchamiania/zatrzymywania
(sterowanie 2-przewodowe), wyborem kierunku i statej predkosci (3 predkosci).

Makro mozna aktywowaé¢ w widoku Makra sterowania lub przez ustawienie
parametru 96.04 Wybor makra na wartos¢ ABB standard.

Jest to domysine makro dla przemiennika czestotliwosci ACS180-04.
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DomysIne przytacza sterowania makra ABB standard

Zaciski

Opisy

1...10 kohm

Potaczenia we/wy cyfrowych

Napigcie pomocnicze +24 V DC, maks. 200 mA

Masa dla wyj$cia napiecia pomocniczego

Stop (0)/Start (1)

Do przodu (0)/Do tytu (1)

Wybor statej predkosci”

Wybor statej predkosci”

Masa wejs¢ cyfrowych

Bieg

Wspdlne ztgcze wyjs¢ cyfrowych

Napiecie pomocnicze wyjscia cyfrowego

Analogowe wel/wy

e N 7

Max. 500 ohm

] Al1/DI5 Warto$é zadana predkosci (0...10 V)7
P 13 | AGND Masa obwodu wejscia analogowego
LA ‘ 15| AI2 Nieuzywane”
} \ 16 | AGND Masa obwodu wyjscia analogowego
1 17 [AO Czestotliwo$é wyjsciowa (0...20 mA)Y
s 23 | 10V Napiecie zadane +10 V DC
u‘?}"— 24 | SCREEN | Ekran kabla sygnatowego
Bezpieczne wylaczanie momentu (STO)
1 | S+
2 | SGND Funkcja bezpiecznego wytaczania momentu
3 | S1 (STO). Potaczenie fabryczne. Oba obwody
2 152 muszg byé ;amknietg, al?y byto moi'liwe’ )
uruchomienie przemiennika czestotliwosci.

Wyjscie przekaznikowe

——&—{5 [NC
6 |COM Brak bfedu [Btad (-1)]
7 |NO
EIA-485 Modbus RTU
25 B+
26 | A-
27 | AGND Whbudowany adapter Modbus RTU
28 | EKRAN (EIA-485)

Terminacja
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Rozmiary zaciskéw: 0,5 mm? ... 1 mm?

Uwagi:
1)

W przypadku sterowania skalarnego (domysine): Patrz grupa parametrow 28
tancuch w. zad. czestotliwosci.

W sterowaniu wektorowym: Patrz grupa parametrow 22 Wybdr wart. zadanej
predkosci.

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

DI3|DI4 Operacja/Parametr
Sterowanie skalarne (domysine) Sterowanie wektorowe
0 |0 |Ustawienie czestotliwosci przez Ustawienie predkosci przez wejscie Al1
wejscie Al1
1 0 |28.26 Stata czestotliwosc 1 22.26 Predko$c¢ stata 1
1 28.27 Stata czestotliwosc¢ 2 22.27 Predkosc stata 2
1 1 28.28 Stata czestotliwo$c 3 22.28 Predkosc¢ stata 3

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

na listwie uziemiajgcej dla kabli sterowania.

3) Tryb pradowy lub napieciowy dla wejs¢ Al1 i Al2 oraz wyjscia AO nalezy wybrac¢ za

pomocg parametrow odpowiednio 12.15, 12.25i 13.15.
Sygnaly wejsciowe

+ Warto$¢ zadana czestotliwosci z wejscia analogowego (Al1)
*  Wybdr startu/stopu (DI1)

*  Wybdr kierunku (DI2)

+  Wybor statej czestotliwosci (DI3)

+  Wybor statej czestotliwosci (DI4)

Sygnaty wyjsciowe

+  Wyjscie cyfrowe: Bieg

» WyjScie przekaznikowe: Brak btedu [Btad (-1)]

»  Wyjscie analogowe AO: Czestotliwosé wyjsciowa
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Makro sterowania recznego/automatycznego

To makro moze by¢ uzywane podczas przetgczania miedzy dwoma zewnetrznymi
urzgdzeniami sterowania, gdy jest to potrzebne. Oba majg wiasne sterowanie

i sygnaty wartosci zadanej. Jeden sygnat jest uzywany do przetgczania miedzy nimi.
Makro mozna uruchomic¢ w widoku Makra sterowania lub ustawi¢ parametr 96.04
Wybdr makra na warto$¢ Recznie/automatycznie.

DomyslIne przytacza sterowania dla makra sterowania
recznego/automatycznego

Zaciski | Opisy

1...10 kohm

Potaczenia we/wy cyfrowych

Napiecie pomocnicze +24 VV DC, maks. 200 mA

Masa dla wyjscia napiecia pomocniczego

Stop / Start (Sterowanie reczne)

Recznie (1) / Automatycznie (0)

Stop / Start (Sterowanie automatyczne)

Resetowanie bfedu

e Masa wejs¢ cyfrowych

LA Bieg

e — Wspdlne ztgcze wyjsé cyfrowych

Napiecie pomocnicze wyjscia cyfrowego

Analogowe wel/wy

-~
M= 14 AI1/DI5 Wartosé zadana predkosci (sterowanie reczne) (0...10 V)2

Max. 500 ohm

T
} ! 13| AGND Masa obwodu wejscia analogowego
‘ 15| AlI2 Wartos¢ zadana predkosci (sterowanie automatyczne) (4...20 mA)?
L 16 | AGND Masa obwodu wyjscia analogowego
1 } 17| AO Czestotliwos¢ wyjsciowa (0...20 mA)?
o - 23|10V Napiecie zadane +10 V DC

Bezpieczne wylaczanie momentu (STO)

%

54—“ 1 > ( 24| SCREEN | Ekran kabla sygnatowego
J
=

1 |S+

1

) 2 | SGND Funkcja bezpiecznego wytaczania momentu
3 (S (STO). Potaczenie fabryczne. Oba obwody
2 152 muszg by¢ zamknigte, aby byto mozliwe

uruchomienie przemiennika czgstotliwosci.

Wyjscie przekaznikowe

5 [NC
6 |COM Brak bledu [Btad (-1)]
7 [NO

EIA-485 Modbus RTU

25| B+
26 | A-
27 | AGND Wbudowany adapter Modbus RTU
28 | EKRAN (EIA-485)

Terminacja
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Rozmiary zaciskéw: 0,5 mm? ... 1 mm?

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

2) Tryb pradowy lub napieciowy dla wejs¢ Al1 i Al2 oraz wyjscia AO nalezy wybra¢ za

pomocg parametrow odpowiednio 12.15, 12.25i 13.15.
Sygnatly wejsciowe

+ Warto$¢ zadana predkosci z wejécia analogowego, sterowanie reczne (Al1)

+ Warto$¢ zadana predkosci z wejscia analogowego, sterowanie automatyczne
(AI2)

»  Wybdr startu/stopu, sterowanie reczne (DI1)

+  Wybdr Reczne (1) / Automatyczne (0) (DI2)

»  Wybor startu/stopu, sterowanie automatyczne (DI3)
* Resetowanie btedu (DI4)

Sygnaly wyjsciowe

+  Wyjscie cyfrowe: Bieg

» Wyjscie przekaznikowe: Bfgd(-1)

*  Wyjscie analogowe AO: Czestotliwo$¢ wyjsciowa
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Makro reczne/regulator PID

To makro steruje przemiennikiem czestotliwosci przy uzyciu wbudowanego
regulatora PID procesu. Ponadto to makro ma drugie miejsce sterowania dla trybu
bezposredniego sterowania predkoscig/czestotliwoscig. Makro mozna uruchomié
w widoku Makra sterowania lub ustawi¢ parametr 96.04 Wybo6r makra na warto$¢

Recznie/automatycznie.

DomyslIne przylgcza sterowania dla makra Reczne/regulator PID

Zaciski

| Opisy

LT

Potaczenia we/wy cyfrowych

Napigcie pomocnicze +24 V DC, maks. 200 mA

Masa dla wyj$cia napigcia pomocniczego

Start/stop (sterowanie reczne)

Sterowanie reczne (1) / Regulator PID (0)

Start/stop (regulator PID)

Wybor statej predkosci 19

Masa wejs¢ cyfrowych

Bieg

Wspdlne ztgcze wyjs¢ cyfrowych

Napiecie pomocnicze wyjscia cyfrowego

Analogowe wel/wy

1...10 kohm

(L
_I)

(
i
|

Max. 500 ohm

(
[

[4

14 | AI1/DI5 Warto$¢ zadana predkosci w trybie sterowania recznego (Al1,0...10 V)79
13 [ AGND Masa obwodu wejscia analogowego

15 | AI2 Sprzezenie zwrotne procesu (4...20 mA)7:2):%
16 | AGND Masa obwodu wyjscia analogowego

17 [AO Czestotliwo$é wyjsciowa (0...20 mA)~
23 | 10V Napiecie zadane +10 V DC

{
1

24 | SCREEN | Ekran kabla sygnatowego

4

Bezpieczne wylaczanie momentu (STO)

&
A\
Ek

%) 1 | S+ Funkcja bezpiecznego wylgczania momentu

2 |SGND (STO). Potaczenie fabryczne. Oba obwody
3 [S1 muszg by¢ zamkniete, aby byto mozliwe
2 (52 uruchomienie przemiennika czestotliwosci.
Wyjscie przekaznikowe

LA R— 5 |[NC
6 |COM Brak btedu [Btad (-1)]
7 |[NO
EIA-485 Modbus RTU
25| B+
26 | A-

27 | AGND Wbudowany adapter Modbus RTU

28 | EKRAN (EIA-485)

Terminacja

Rozmiary zaciskow: 0,5 mm? ...

1 mm?
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Uwagi:

1) Sterowanie reczne: 0...10 V -> warto$¢ zadana czestotliwosci.

Regulator PID: 4...20 mA -> 0...100% PID sprzezenie zwrotne procesu.

2) Zrodto sygnatu jest zasilane zewnetrznie. Nalezy zapoznac sie z instrukcjami

producenta. Aby uzywaé czujnikow zasilanych przy uzyciu pomocniczego wyjscia
napiecia przemiennika czestotliwosci, nalezy zapoznac sie z rozdziatem Montaz
elektryczny, sekcja Przykiady pofgczen czujnikow z dwoma i trzema przewodami
w Podreczniku uzytkownika przemiennika czestotliwosci.

3) W sterowaniu skalarnym (domysIne): Patrz widok Makra sterowania lub grupa

parametrow: 28 taricuch w. zad. czestotliwosci.
DI4 |Operacja/Parametr

Sterowanie skalarne (domysine)
Ustawienie czestotliwosci przez wejscie Al1
1 28.26 Stata czestotliwosc 1

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

na listwie uziemiajgcej dla kabli sterowania.

5 Tryb pragdowy lub napieciowy dla wej$¢ Al1 i Al2 oraz wyj$cia AO nalezy wybraé

za pomocg parametrow odpowiednio 12.15, 12.251 13.15.
Sygnaly wejsciowe

+  Warto$¢ zadana predkosci z wejscia analogowego w trybie sterowania
recznego (Al1)

» Sprzezenie zwrotne procesu (Al2)

»  Wybor startu/stopu, sterowanie reczne (DI1)

»  Wybor Sterowanie reczne (1) / Regulator PID (0) (DI2)
»  Wybdr startu/stopu, regulator PID (DI3)

+  Wybor statej predkosci 1 (Dl14)

Sygnaly wyjsciowe

*  Wyjscie cyfrowe: Bieg

*  Wyjscie przekaznikowe: Btgd(-1)

+  Wyjscie analogowe AO: Czestotliwosé wyjsciowa
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Makro Modbus RTU

Makro Modbus jest odpowiednie dla przemiennika czestotliwosci sterowanego przez

takg magistrale.

Makro mozna uruchomi¢ w widoku Makra sterowania lub przez ustawienie parametru
96.04 Wybor makra na Modbus RTU.

DomyslIne przytgcza sterowania dla makra Modbus

Zaciski Opisy
Potaczenia wel/wy cyfrowych
Napiecie pomocnicze +24 VV DC, maks. 200 mA
4 Masa dla wyj$cia napiecia pomocniczego|

Start/stop (sterowanie reczne)

Do przodu / Do tytu (sterowanie reczne)
Reczne (1) / Modbus (0)

Resetowanie btedu

Masa wejs¢ cyfrowych

Bieg

Wspélne ztgcze wyjs¢ cyfrowych
Napiecie pomocnicze wyjscia cyfrowego
Analogowe we/wy

1...10 kohm

14 [Al1/DI5 Wybor statej predkosci 17/

a.

13 | AGND Masa obwodu wejscia analogowego

[
]

15[ AlI2 Wartos¢ zadana predkosci (sterowanie reczne) (0...10 V)7

Max. 500 ohm

16 | AGND Masa obwodu wyjscia analogowego

17 | AO Czestotliwo$é wyjsciowa (0...20 mA)7

Fff{[
nrr

23 | 10V Napiecie zadane +10 V DC

(

24 | SCREEN | Ekran kabla sygnatowego

Bezpieczne wytgczanie momentu (STO)

1 | S+
2 |SGND Funkcja bezpiecznego wytgczania momentu
3 191 (STO). Potaczenie fabryczne. Oba obwody
4 |52 musza byé z_amkniet_e, at?y byto moz_liwe’ _
uruchomienie przemiennika czgstotliwosci.
Wyjscie przekaznikowe
——&—{5 [NC
6 |COM Brak btedu [Btad (-1)]
7 |NO
EIA-485 Modbus RTU
25| B+
26 | A-

27 | AGND Wbudowany adapter Modbus RTU

28 | EKRAN (EIA-485)

Terminacja

Rozmiary zaciskow: 0,5 mm? ...

1 mm?
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Uwagi:

Nalezy ustawic¢ zworke trybu komunikacji na tryb Modbus. Nie mozna uzywac¢
ElA-485 Modbus RTU razem z zewnetrznym panelem.

D Tryb pradowy lub napieciowy dla wejs¢ Al1 i Al2 oraz wyj$cia AO nalezy wybrac¢
za pomocg parametréw odpowiednio 712.15, 12.25i 13.15.

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

Sygnatly wejsciowe
»  Wybor statej predkosci 1 (Al1)
»  Warto$¢ zadana predkosci, sterowanie reczne (Al2)

+  Wybor startu/stopu, sterowanie reczne (DI1)
*  Wybdr Do przodu / Do tytu, sterowanie reczne (DI2)

+  Wybdr sterowanie reczne (1) / Modbus(0) (DI3)
* Resetowanie btedu (DI4)

Sygnaly wyjsciowe

*  Wyjscie cyfrowe: Bieg

+  Wyjscie przekaznikowe: Btgd(-1)

*  Wyjscie analogowe AO: Czestotliwos¢ wyjsciowa
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Makro alternatywne

To makro udostepnia konfiguracje interfejsu wejs¢/wyjs¢, w przypadku ktorej jeden
sygnat uruchamia silnik w kierunku do przodu, a drugi sygnat uruchamia silnik
w kierunku do tytu.

Makro mozna uruchomi¢ w widoku Makra sterowania lub przez ustawienie parametru
96.04 Wyb6r makra na warto$¢ Alternatywne.

DomysIne przytacza sterowania dla makra alternatywnego

Zaciski | Opisy

Potaczenia we/wy cyfrowych

Napiecie pomocnicze +24 V DC, maks. 200 mA

Masa dla wyjscia napiecia pomocniczego

Start do przodu

Start do tylu

Wybor statej predkosci 17

Wybor statej predkosci 27/

Masa wejs¢ cyfrowych

Bieg

Wspodlne ztgcze wyjs¢ cyfrowych

Napiecie pomocnicze wyjscia cyfrowego

1 Analogowe we/wy

1...10 kohm

14 [Al1/DI5 Resetowanie btedu”

= l l L 13 | AGND Masa obwodu wejscia analogowego
L L 15| AI2 Warto$¢ zadana predkosci (0...10 V)%
Max. 500 ohm } } 16 | AGND Masa obwodu wyjscia analogowego
T 17 | AO Czestotliwo$é wyjsciowa (0...20 mA)Y
o 23|10V Napiecie zadane +10 V DC
\—f\%\— 24 | SCREEN | Ekran kabla sygnatowego
Bezpieczne wylaczanie momentu (STO)
1 |S+
Funkcja bezpiecznego wytgczania momentu
2 [ SENY (STO)J. Poia(?zenie f:brycyzze. Oba obwody
3 [St musza byé zamkniete, aby byto mozliwe
4 |82 uruchomienie przemiennika czestotliwosci.
Wyjscie przekaznikowe
L+—X—9 [NC
6 |COM Brak btedu [Btad (-1)]
7 |NO
EIA-485 Modbus RTU
25| B+
26 | A-

27 | AGND Wbudowany adapter Modbus RTU
28 | EKRAN (EIA-485)
Terminacja

Rozmiary zaciskéw: 0,5 mm? ... 1 mm?
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Uwagi:

1) W przypadku sterowania skalarnego (domyslne): Patrz grupa parametrow 28
taricuch w. zad. czestotliwosci.

W sterowaniu wektorowym: Patrz grupa parametrow 22 Wybor wart. zadanej
predkosci.

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

DI3 (DI4 Operacja/Parametr
Sterowanie skalarne (domysine) Sterowanie wektorowe
0 |0 |Ustawienie czestotliwosci przez Ustawienie predkosci przez wejscie Al1
wejscie Al1
1 0 |28.26 Stata czestotliwosc 1 22.26 Predko$c¢ stata 1
1 28.27 Stata czestotliwosc¢ 2 22.27 Predkosc stata 2
1 1 28.28 Stata czestotliwosc 3 22.28 Predkosc¢ stata 3

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

3) Tryb pragdowy lub napieciowy dla wejscia Al2 oraz wyjscia AO nalezy wybrac¢ za
pomocg parametrow odpowiednio 72.251i 13.15.

Sygnaly wejsciowe
* Resetowanie btedu (DI5)
+ Warto$¢ zadana predkosci z wejscia analogowego (Al2)

« Start do przodu (DI1)
« Start do tylu (DI2)

+  Wybor statej predkosci 1 (DI3)

»  Wybdr statej predkosci 2 (DI4)

Sygnaly wyjsciowe

*  Wyjscie cyfrowe: Bieg

+  Wyjscie przekaznikowe: Btgd(-1)

*  Wyjscie analogowe AO: Czestotliwos¢ wyjsciowa
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Makro Potencjometr silnika

To makro umozliwia regulacje predkosci przy uzyciu dwoch przyciskéw. Jest to
réwniez ekonomiczne rozwigzanie dla uktadéw ze sterownikiem PLC, ktéry zadaje
predkos¢ silnika tylko za posrednictwem sygnatow cyfrowych.

Makro mozna uruchomi¢ w widoku Makra sterowania lub przez ustawienie parametru
96.04 Wybor makra na warto$¢ Potencjometr silnika.

Wiecej informacji na temat licznika potencjometru silnika zawiera sekcja
Potencjometr silnika na stronie 99.
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DomyslIne przytacza sterowania dla makra Potencjometr silnika

Zaciski

| Opisy

Potaczenia we/wy cyfrowych
Napigcie pomocnicze +24 V DC, maks. 200 mA
Masa dla wyjscia napigcia pomocniczego
Start / Stop

Do przodu / Do tytu

Wzrost wartosci zadanej predkosci”/
Spadek wartosci zadanej predkosci”
Masa wejsé cyfrowych

Bieg

Wspdline ztgcze wyjsé cyfrowych
Napiecie pomocnicze wyjscia cyfrowego
Analogowe we/wy

+—"——- 14 | Al1/DI5 Wybér statej predkosci 1 (DI5)? ¥
—r——— 13| AGND Masa obwodu wejscia analogowego
15| AI2 Nieuzywane?
Max. 500 ohm . 16 | AGND Masa obwodu wyjscia analogowego
[ﬁfﬁu — 17| AO Czestotliwos¢ wyjsciowa (0...20 mA)?
Mot 23|10V Napiecie zadane +10 V DC
\—f\%f\— 24 | SCREEN | Ekran kabla sygnatowego
Bezpieczne wylaczanie momentu (STO)
+
; gGND Funkcja bezpiecznego wytgczania momentu
3 51 (STO). Polaczenig fabryczne. Oba ot?wody
muszg by¢ zamkniete, aby byto mozliwe
4|82 uruchomienie przemiennika czestotliwosci.
Wyjscie przekaznikowe
+—X—[57NC
6 |COM Brak btedu [Btad (-1)]
7 |NO
EIA-485 Modbus RTU
25| B+
26| A-
27 | AGND Whbudowany adapter Modbus RTU
28 | EKRAN (EIA-485)
Terminacja
Rozmiary zaciskéw: 0,5 mm? ... 1 mm?

Uwagi:

R Gdy sygnat wejsciowy jest wigczony, zwiekszanie i zmniejszanie
predkosci/czestotliwosci odbywa sie zgodnie ze zdefiniowanym wspotczynnikiem
zmiany parametréw. Patrz parametry 22.75, 22.76, i 22.77. Jesli oba wejscia DI3

i D14 sg aktywne lub nieaktywne,

wartos¢ zadana czestotliwosci/predkosci pozostaje

bez zmian. Istniejgca warto$¢ zadana czestotliwosci/predkosci jest przechowywana
podczas zatrzymania i wytgczenia.
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2) W przypadku sterowania skalamego (domysine): Patrz grupa parametrow 28

tancuch w. zad. czestotliwoSci.
W sterowaniu wektorowym: Patrz grupa parametréow 23 Rampa wart. zad. predkosci.

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

Al1/DI5 Operacja/Parametr
Sterowanie skalarne (domysine) Sterowanie wektorowe

0 Ustawienie czestotliwosci przez Ustawienie predkosci przez wejscie Al1
wejscie Al1

1 28.26 Stata czestotliwosé 1 22.26 Predko$c¢ stata 1

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

4) Tryb prgdowy lub napieciowy dla wejs¢ Al1 i Al2 oraz wyj$cia AO nalezy wybrac¢ za
pomocg parametrow odpowiednio 12.15, 12.251 13.15.

Sygnaly wejsciowe

*  Wybor statej predkosci 1 (DI5)

* Nieuzywane (Al2)

*  Wybor startu/stopu (DI1)

*  Wybdr Do przodu / Do tytu (DI2)

» Wozrost wartosci zadanej predkosci (DI3)
» Spadek wartosci zadanej predkosci (D14)

Sygnaly wyjsciowe

*  Wyjscie cyfrowe: Bieg

* Wyjscie przekaznikowe: Btad(-1)

*  Wyjscie analogowe AO: Czestotliwos¢ wyjsciowa
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To makro jest przeznaczone dla aplikacji, w przypadku ktérych przemiennik
czestotliwosci jest zawsze sterowany przez regulator PID, a warto$¢ zadana
pochodzi z wejscia analogowego Al1.

Makro mozna uruchomié w widoku Makra sterowania lub przez ustawienie parametru

96.04 Wyboér makra na wartos¢ PID.

Domysline przytgcza sterowania dla makra regulacji PID

Zaciski

| Opisy

LT

1...10 kohm

Potaczenia we/wy cyfrowych

Analogowe we/wy

Napiecie pomocnicze +24 VV DC, maks. 200 mA
Masa dla wyjscia napiecia pomocniczego
Start/stop

Wybor wewnetrznej nastawy 17/

Wybor wewnetrznej nastawy 27/

Wybor statej predkosci (1)7

Masa wejs¢ cyfrowych

Bieg

Wspodlne ztgcze wyjs¢ cyfrowych
Napiecie pomocnicze wyjscia cyfrowego

([
_I)

} 14| Al1/DI5 Nastawa PID (Al1, 0...10 V)Y
M1 } ; 13| AGND Masa obwodu wejécia analogowego
1 —1 15[ Al2 Sprzezenie zwrotne procesu (4...20 mA)%%
Max. 500 ohm L 16 | AGND Masa obwodu wyjscia analogowego
1 } 17 | AO Czestotliwosé wyjsciowa (0...20 mA)%
M1 ‘ 23|10V Napiecie zadane +10 V DC
R 24| SCREEN | Ekran kabla sygnatowego
L4 \i) Bezpieczne wytaczanie momentu (STO)
\/ 75) 1 | S+
2 | SGND Funkcja bezpiecznego wytgczania momentu
3 | S1 (STO). Potgczenie fabryczne. Oba obwody
4 s muszg byc’: gamkniet‘e, at?y byto mogliwel ‘
uruchomienie przemiennika czestotliwosci.
Wyjscie przekaznikowe
——&— B [NC
6 |COM Brak bfedu [Btad (-1)]
7 |NO
EIA-485 Modbus RTU
25| B+
26 | A-
27 | AGND Whbudowany adapter Modbus RTU
28| EKRAN (EIA-485)
Terminacja
Rozmiary zaciskéw: 0,5 mm? ... 1 mm?
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Uwagi:

") Patrz tablica zrodiowa parametrow 40.19 Zest. 1: wybor wewn. nast. 1 40.20 Zest.
1: wybor wewn. nast. 2.

Zrodto Zrodto
zdefiniowane przez | zdefiniowane przez
parametr 40.19 parametr 40.20 Aktywna nastawa wewnetrzna
DI2 DI3
0 0 Zrédio nastawy: Al1 (parametr 40.716)
1 0 Wewnetrzna nastawa 1 (parametr 40.21)
0 1 Wewnetrzna nastawa 2 (parametr 40.22)
1 1 Wewnetrzna nastawa 3 (parametr 40.23)

2) Wybra¢ odpowiedni tryb sterowania w widoku Dane silnika lub przy uzyciu

parametru 99.04 Tryb sterowania silnikiem.

DI4 Operacja/Parametr
Sterowanie skalarne (domysine) Sterowanie wektorowe

0 |Ustawienie czestotliwosci przez Ustawienie predkosci przez wejscie Al1
wejscie Al1

1 28.26 Stata czestotliwos¢ 1 22.26 Predko$c stata 1

3 PID: 0...10 V -> 0...100% nastawy PID.

4) Zrodto sygnatu jest zasilane zewnetrznie. Nalezy zapoznaé sie z instrukcjami

producenta. Aby uzywaé czujnikdéw zasilanych przy uzyciu pomocniczego wyjscia
napiecia przemiennika czestotliwosci, nalezy zapoznac sie z przyktadami czujnikéw
dwu- i tréjprzewodowych w podreczniku uzytkownika przemiennika.

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

6) Wybierz jednostke dla wejscia analogowego Al1 w parametrze 12.15i dla Al2
w parametrze 12.25.

Sygnaly wejsciowe

+ Nastawa PID (Al1)

» Sprzezenie zwrotne procesu (Al2)

*  Wybor startu/stopu (DI1)

*  Wybor wewnetrznej nastawy 1 (DI2)
*  Wybdr wewnetrznej nastawy 2 (DI3)
*  Wybor statej predkosci 1 (DI4)

Sygnaly wyjsciowe

*  Wyjscie cyfrowe: Bieg

»  Wyjscie przekaznikowe: Bigd(-1)

*  Wyjscie analogowe AO: Czestotliwos¢ wyjsciowa
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Funkcje programu

Zawartos¢ tego rozdziatu

* Lokalne i zewnetrzne miejsca sterowania
» Tryby pracy przemiennika czestotliwoSci
» Konfigurowanie i programowanie przemiennika czestotliwosci
* Interfejsy sterowania

« Sterowanie silnikiem

» Sterowanie aplikacyjne

* Kontrola napiecia DC

» Bezpieczenstwo i zabezpieczenia

* Diagnostyka

* R6zne
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Lokalne i zewnetrzne miejsca sterowania

Istniejg dwa gtdwne miejsca sterowania: lokalne i zewnetrzne. Migjsce sterowania
mozna wybrac naciskajgc klawisz Loc/Rem na panelach, a takze w narzedziu
komputerowym Drive Composer.

Przemiennik

czestotliwosci | Sterowanie zewnetrzne

r-—-—— — — — 1 Y | Sterownik PLC
) - (= Programmable
Sterowanie lokalne | NS We/Wy Logic Controller,
s programowalny
| | sterownik logiczny)
[ |
| N | Interfejs wbudow I u I I

e | anej magistrali
ABB komunikacyjnej
B

? AAL
S |
Panel zintegrowany, panel

|
|

sterowania z asystentami | L—- - - - - _
|

(opcjonalny) lub narzedzie
komputerowe Drive Composer
(opcjonalne)

Sterowanie lokalne

Gdy przemiennik czestotliwosci jest w trybie sterowania lokalnego, polecenia
sterowania sg wydawane ze zintegrowanego/zewnetrznego panelu sterowania lub

z komputera z programem Drive Composer. Sterowanie lokalne jest uzywane przede
wszystkim podczas procesu uruchomienia urzadzenia bgdz dokonywania na nim
prac konserwacyjnych. Gdy uzywane jest sterowanie lokalne, panel sterowania ma
zawsze pierwszenstwo przed zewnetrznymi zrodtami sygnatow sterujgcych.

Zmiang lokalizacji sterowania na lokalng mozna uniemozliwi¢, uzywajgc parametru 79.17.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry 19.16 Tryb sterowania lokalnego, 19.17 Sterowanie lokalne wyt. i 49.05
Reakcja na utrate komunik.

Zdarzenia: —

Sterowanie zewnetrzne
Gdy przemiennik czestotliwosci jest sterowany zewnetrznie, polecenia sterowania
sg podawane przez:
« zaciski interfejsu wejs¢/wyjs¢ (wejscia cyfrowe i analogowe),
* interfejs magistrali komunikacyjnej (przez interfejs wbudowanej magistrali
komunikacyjnej),
* panel zewnetrzny (panel z asystentami / podstawowy).
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Dostepne sg dwa zewnetrzne miejsca sterowania, ZEW1 i ZEW2. Zrédta polecen
startu i zatrzymania mozna wybra¢ oddzielnie dla kazdego miejsca za pomoca
parametrow 20.017...20.10. Dla kazdego miejsca mozna wybraé oddzielny tryb
sterowania, co pozwala na szybkie przetgczanie sie miedzy réznymi trybami pracy,
na przyktad miedzy sterowaniem predkoscig i momentem. Wybor miedzy miejscem
EXT1 a EXT2 jest dokonywany przez dowolne zrédto binarne, takie jak wejscie
cyfrowe lub stowo sterowania magistrali komunikacyjnej za pomocg parametru 79. 71.
Zrédto warto$ci zadanej mozna réwniez wybraé oddzielnie dla kazdego trybu
dziatania.

Zdarzenia: —

Schemat blokowy: Zrédto zezwolenia na bieg dla lokalizacji ZEW1

Ponizszy rysunek zawiera parametry wybierajgce interfejs zezwolenia na bieg dla
zewnetrznej lokalizacji sterowania ZEW1.

Select

1 Wybrano
DI E?M %EW7| .
: \ | Zezwolenie
DI5 Di5 ( na bieg
xqvggg?gg"a EFB MCW bit 3
komunikacyjna 20.12

Nadzoér 1...6
Nadzér
Bit w parametrze Inny [bit]

Ustawienia i diagnostyka
Parametry 19.11 Wybér Zew1/Zew?2i 20.01...20.10.

Zdarzenia: —
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Tryby pracy przemiennika czestotliwosci

Przemiennik czestotliwosci moze dziataé w wielu trybach z réznymi typami wartosci
zadanych. Jesli tryb sterowania silnikiem jest ustawiony na Wektorowy (99.04),
mozliwy jest wybor réznego trybu pracy dla kazdego dostepnego miejsca sterowania
(Lokalne, Zew1, Zew?2). Jesli tryb sterowania silnikiem jest Skalarny, tryb pracy
przemiennika czestotliwosci jest ustawiony na tryb sterowania czestotliwo$cia.

Ponizej znajduje sie oméwienie hierarchii sterowania i r6znych typéw wartosci
zadanych oraz tancuchow sterowania.

Regulator PID
procesu
1
F- == =-=-=-=-=-=-=-=-- R e T '
I | |
Wartoéé zadana momentu Wartos¢ zadana predkosci Wartos¢ zadana czestotliwoscil
Grupa parametrow 26 Wiecej informacji mozna Wiecej informacji mozna znalez¢|
taricuch wart. zad, momenty znalez¢ w grupie 22 Wybor w grupie 28 taricuch w. zad.
. . wart. zadanej predko$ci czestotliwosci
Tryb wektorowy sterowania Tryb skalarny sterowania
silnikiem silnikiem
Kontroler momentu Kontroler czestotliwosci

Tryb sterowania predkoscia

W trybie sterowania predkoscig silnik dgzy do zadanej predkosci podanej do
przemiennika czestotliwosci.

Tryb sterowania predkosciag jest dostepny zaréwno w lokalnym, jak i zewnetrznym
miejscu sterowania. Jest on obstugiwany tylko w trybie wektorowego sterowania
silnikiem.

Sterowanie predkoscig uzywa fancucha wartosci zadanej predkosci.
Ustawienia i diagnostyka
Grupa parametrow: 22 Wybér wart. zadanej predkoSci

Zdarzenia: —
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Tryb sterowania momentem

W trybie sterowania momentem moment obrotowy silnika dgzy do wartosci zadanej
podanej do przemiennika czestotliwosci. Tryb sterowania momentem jest dostepny
zaréwno w lokalnym, jak i zewnetrznym miejscu sterowania. Jest on obstugiwany
tylko w trybie wektorowego sterowania silnikiem.

Sterowanie momentem uzywa fancucha wartosci zadanej momentu.
Ustawienia i diagnostyka
Grupa parametrow: 26 tarcuch wart. zad. momentu

Zdarzenia: —

Tryb sterowania czestotliwoscia

W trybie sterowania czestotliwoscig silnik dgzy do zadanej czestotliwosci wyjsciowe;j
podanej do przemiennika czestotliwosci. Sterowanie czestotliwoscig jest dostepne
zarowno w lokalnym, jak i zewnetrznym miejscu sterowania. Jest ono obstugiwane
tylko w skalarnym trybie sterowania silnikiem.

Sterowanie czestotliwoscig uzywa tancucha wartosci zadanej czestotliwosci.
Ustawienia i diagnostyka

Grupa parametrow: 28 tancuch w. zad. czestotliwosci (str. 185)
Zdarzenia: —

Specjalne tryby sterowania

Oprécz wyzej wymienionych dostepne sg nastepujace specjalne tryby pracy:
» Sterowanie PID dla procesu. Wiecej informacji mozna znalez¢ w sekcji Regulacja
PID zmiennej procesowej na stronie 70.

* Tryby awaryjnego zatrzymywania OFF1 i OFF3: Przemiennik czestotliwosci
przeprowadza zatrzymanie zgodnie ze zdefiniowang rampa zwalniania, po
czym zatrzymuje modulowanie.

» Tryb biegu prébnego: Po aktywowaniu sygnatu biegu prébnego przemiennik
czestotliwosci jest uruchamiany i nastepuje przyspieszenie do zdefiniowane;j
predkosci. Wiecej informacji mozna znalez¢ w sekcji Bieg probny na stronie 58.

» Magnesowanie wstepne: magnesowanie DC silnika przed uruchomieniem.
Wiecej informacji mozna znalez¢ w sekcji Magnesowanie wstepne na stronie 66.

» Trzymanie pragdem DC: zablokowanie wirnika przy predkosci bliskiej zeru
w czasie jego normalnej pracy. Wiecej informacji mozna znalez¢ w sekcji
Trzymanie DC na stronie 66.

* Nagrzewanie wstepne (nagrzewanie silnika): silnik pozostaje ciepty po
zatrzymaniu przemiennika czestotliwosci. Wiecej informacji mozna znalez¢
w sekcji Nagrzewanie wstepne (nagrzewanie silnika) na stronie 67.

Ustawienia i diagnostyka

Grupy parametréw: 06 Stowa sterowania i stanu, 20 Start/stop/kierunek, 22 Wybor
wart. zadanej predkosci, 23 Rampa wart. zad. predkosci i 40 PID procesu: zestaw 1.
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Zdarzenia: -

Konfigurowanie i programowanie przemiennika czestotliwosci

Program sterujgcy przemiennikiem czestotliwosci sktada sie z dwdch czesci:
* program wbudowany
« program aplikacyjny

Program sterujacy przemiennikiem czestotliwosci

Program aplikacyjny Program wbudowany
Program bloku Slerowan?e predkoscig
X Sterowanie momentem
funkcyjnego » | Sterowanie
czestotliwoscig
Interfejs Ukfad logiczny M
. przemiennika czgstotliwosci
. parametrow Interfejs we/wy
Biblioteka bloku |-ag{-Interfejs magistrali
standardowego komunikacyjnej !
Zabezpieczenia I N |

Program sprzetowy odpowiada za wykonywanie gtéwnych funkcji sterujgcych, w tym
funkcji umozliwiajgcych sterowanie predkoscig i momentem oraz czestotliwoscia,

a takze funkcji uktadu logicznego przemiennika czestotliwosci
(uruchamianie/zatrzymywanie), interfejsu wejsé/wyjs¢, komunikacji i zabezpieczen.
Funkcje wbudowane mozna konfigurowac i programowac za pomocg parametrow.

Programowanie za pomocga parametréw

Przemiennik ACS180 ma dwa tryby listy parametrow: tryb krotkiej listy oraz tryb
dtugiej listy. Domyslnie przemiennik ACS180 wyswietla tylko krotkg liste parametréw,
ktéra obejmuje podstawowe funkcje. Aby wyswietlic petng liste parametrow, nalezy
wprowadzi¢ hasto ,2” w parametrze 96.02 Kod.

Parametry konfigurujg wszystkie standardowe operacje przemiennika czestotliwosci

i mozna je ustawi¢ za pomoca:

» zintegrowanego panelu — opis w rozdziale Panel sterowania;

» zewnetrznego panelu;

* narzedzia komputerowego Drive Composer — opis w podreczniku Drive
composer PC tool user’s manual (3AUA0000094606, [j. ang.]);

 interfejsu magistrali komunikacyjnej — opis tej czynnosci zawierajg rozdziaty
Sterowanie przez magistrale za posrednictwem wbudowanego interfejsu EFB.

Wszystkie ustawienia parametréw sg automatycznie zapisywane w pamieci trwatej

przemiennika czestotliwosci, z wyjgtkiem parametrow, ktore sg modyfikowane przez

magistrale komunikacyjna.
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W razie koniecznosci mozna przywréci¢ wartosci domysine parametrow za pomocg
parametru 96.06 Przywrocenie parametru.

Ustawienia i diagnostyka
Parametry: 96.06 Przywrocenie parametru...96.07 Reczne zapisanie parametru.

Zdarzenia: —

Interfejsy sterowania

Programowalne wejscia analogowe

Istnieja dwa programowane wejscia analogowe. Za pomocg parametrow mozna
niezaleznie ustawi¢ kazde wejscie jako wejscie pracujgce w trybie napieciowym
(0/2...10 V) lub prgdowym (0/4...20 mA). Kazde wejscie mozna filtrowa¢, odwracac
i skalowac¢. Za pomocg parametru mozna skonfigurowaé Al1 jako DI5.

Ustawienia i diagnostyka
Grupa parametrow 12 Standardowe Al 11.21 Konfiguracja DI5.
Zdarzenia: —

Programowalne wyjscia analogowe

Istnieje jedno wyjscie analogowe pracujgce w trybie napieciowym (0/2...10 V) lub
pradowym (0/4...20 mA) (do ustawienia za pomocg parametru). Wyjscie mozna
filtrowaé, odwracac i skalowac.

Ustawienia i diagnostyka
Grupa parametrow 13 Standardowe AO
Zdarzenia: —
Programowalne wejscia i wyjscia cyfrowe

Istniejg cztery wejscia cyfrowe i jedno wyjscie cyfrowe. Ponadto za pomoca
parametru mozna skonfigurowaé wejscie analogowe Al1 jako wejscie cyfrowe DI5.

Wejs¢ cyfrowych DI3 i DI4 mozna uzywac jako wej$¢ czestotliwosciowych.
Ustawienia i diagnostyka
Grupy parametréow 10 Standardowe DI, RO i 11 Standardowe DIO, Fl, FO.

Zdarzenia: —

Programowalne wyjscia przekaznikowe

Istnieje jedno wyjscie przekaznikowe. Za pomoca parametru mozna wybra¢ sygnat
przekazywany przez to wyjscie.
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Ustawienia i diagnostyka
Parametr 10.22...10.24 Zrédfo RO1.

Zdarzenia: —

Sterowanie poprzez magistrale komunikacyjna

Przemiennik czestotliwo$ci mozna podigczac do systemow automatyki za
posrednictwem interfejsu magistrali komunikacyjnej. Patrz rozdziat Sterowanie przez
magistrale za posrednictwem wbudowanego interfejsu EFB.

Ustawienia i diagnostyka
Grupa parametrow 58 Wbudowana magistrala komunikacyjna

Zdarzenia: —

Sterowanie silnikiem

Typy silnika
Przemiennik czestotliwosci obstuguije silniki nastepujgcych typow:
» Asynchroniczne silniki indukcyjne AC
+ Silniki z magnesami statymi

Ustawienia i diagnostyka
Parametr 99.03 Typ silnika.

Zdarzenia: —
Identyfikacja silnika

W trybie skalarnego sterowania silnikiem (99.04) przemiennik czestotliwosci nie
przeprowadza identyfikaciji silnika. Wydajno$¢ sterowania wektorowego jest oparta
na doktadnym modelu silnika okreslanym podczas uruchamiania silnika.

Magnesowanie w celu identyfikacji silnika jest automatycznie wykonywane przy
pierwszym wydaniu polecenia startu. Podczas pierwszego uruchamiania silnik jest
przez kilka sekund magnesowany przy predkosci zerowej, aby umozliwi¢ utworzenie
modelu silnika. Ta metoda identyfikacji jest odpowiednia w przypadku wiekszosci
zastosowan w wektorowym trybie sterowania.

W przypadku wymagajgcych zastosowan moze zostaé wykonany oddzielny bieg
identyfikacyjny.

Ustawienia i diagnostyka

Parametr 99.13 Zazgdano biegu ident. (str.294).

Zdarzenia: —
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Skalarne sterowanie silnikiem

Sterowanie skalarne jest domys$lg metodg sterowania silnikiem. Jest ona
odpowiednia do zastosowania w aplikacjach, ktére nie wymagajg wysokiej
doktadnosci oferowanej przez wektorowy tryb sterowania. W przypadku sterowania
skalarnego kontrolowana jest warto$¢ zadana czestotliwosci wyjsciowej
przemiennika czestotliwosci. Nie trzeba przeprowadzac identyfikacji silnika

przy pierwszym uruchomieniu.

Firma ABB zaleca takze aktywacje trybu skalarnego sterowania silnikiem

w nastepujgcych sytuacjach specjalnych:

* W przypadku sterowania wieloma silnikami za pomocg jednego przemiennika
czestotliwosci: 1) jesli obcigzenie nie jest rownomiernie rozktadane na silniki 2)
jesli silniki sg réznej wielkosci 3) jesli silniki bedg zmieniane po przeprowadzeniu
identyfikagji silnika (bieg identyfikacyjny)

» Jesli prgd znamionowy silnika nie jest wiekszy niz 1/6 wyj$ciowego pradu
znamionowego przemiennika czestotliwosci
Uwaga: Nie nalezy wtagcza¢ btedu utraty faz silnika (371.19 Utrata fazy silnika),
poniewaz przemiennik czestotliwosci nie moze doktadnie zmierzy¢ pradu silnika.

« Jesli przemiennik czestotliwosci jest uzywany bez podtgczonego silnika, na
przyktad w celach testowych

+ Jesli przemiennik czestotliwosci napedza silnik $redniego napigcia za
posrednictwem transformatora podwyzszajgcego

W przypadku sterowania skalarnego niektére funkcje sg niedostepne.
Patrz takze sekcja Tryby pracy przemiennika czestotliwosci na str. 46.

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 kompensac;ji IR przemiennik
czestotliwosci bedzie dostarczat
silnikowi zwigkszone napigcie przy
niskich predkosciach. Kompensacja
IR jest przydatna w aplikacjach
wymagajgcych wysokiego momentu
rozruchowego.

Napiecie silnika

Kompensacja IR

/

~—— Brak kompensacji

>f(Hz)

W przypadku sterowania wektorowego nie jest koniecznie ani mozliwe uzywanie
funkcji kompensadji IR, gdyz jest ona stosowana automatycznie.

Ustawienia i diagnostyka
Grupa parametrow 28 tarncuch w. zad. czestotliwosci (str. 185).
Parametry 97.13 Kompensacja IR (str. 287) i 99.04 Tryb sterowania silnikiem (str. 2917).

Zdarzenia: —
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Sterowanie wektorowe

Sterowanie wektorowe to tryb sterowania silnikiem przeznaczony do zastosowan
wymagajgcych wysokiej doktadnosci. Oferuje lepszg kontrole w catym zakresie
predkosci, w szczegdlnosci w zastosowaniach, w ktérych wymagana jest niska
predkos¢ z wysokim momentem. Wymaga identyfikaciji silnika na poczatku
uzytkowania. Sterowania wektorowego nie mozna uzywac¢ we wszystkich aplikacjach,
np. gdy do jednego przemiennika czestotliwosci podigczonych jest wiele silnikdw.
Przetgczanie potprzewodnikow wyjsciowych jest sterowane, co umozliwia uzyskanie
wymaganego strumienia stojana i momentu silnika.

Sterowanie silnikiem wymaga pomiaru napiecia DC i dwéch pragdéw fazowych silnika.
Strumien stojana jest obliczany poprzez catkowanie napiecia silnika w przestrzeni
wektorowej. Moment silnika to iloczyn strumienia stojana i prgdu wirnika. Dzigki
wykorzystaniu wskazanego modelu silnika mozna lepiej oszacowac strumien stojana.
Informacje o aktualnej predkosci watu silnika nie sg wymagane do sterowania silnikiem.

Aby sterowanie silnikiem byto mozliwie jak najdoktadniejsze, nalezy aktywowac
oddzielny bieg identyfikacyjny silnika.
Patrz takze sekcja Dane wydajnoSci sterowania predkoscig na str. 62.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry 99.04 Tryb sterowania silnikiem (str. 291) i 99.13 Zazgdano biegu ident.
(str. 294).

Zdarzenia: —

Rampy wartosci zadanej

Czasy ramp przyspieszania i zwalniania mozna ustawi¢ indywidualnie dla wartosci
zadanych predkos$ci, momentu i czestotliwosci.

W przypadku wartosci zadanej predkosci i czestotliwo$ci rampy sg definiowane jako
czas, jaki zajmie zmiana wartosci zadanej miedzy zerem a znamionowym momentem
silnika (miedzy zerowg predkoscig lub czestotliwoscig a wartoscig zdefiniowang za
pomocg parametru 46.07 lub 46.02). Uzytkownik moze przetgczaé sie miedzy dwoma
wstepnie skonfigurowanymi zestawami ramp za pomocg zrodta binarnego, takiego
jak wejsciowy sygnat cyfrowy. W przypadku wartosci zadanej predkosci mozna
réwniez sterowac ksztattem rampy.

W przypadku wartosci zadanej momentu rampy sg definiowane jako czas, jaki wartosci
zadanej zajmie zmiana migdzy zerem a znamionowym momentem silnika (01.30).

Specjalne rampy przyspieszania/zwalniania

Czasy przyspieszania/zwalniania dla funkcji biegu probnego mozna zdefiniowaé
osobno. Patrz sekcja Bieg probny na stronie 58.

Istnieje mozliwos$¢ dostosowania wspotczynnika zmiany funkcji potencjometru silnika
(str. 99). Ten sam wskaznik ma zastosowanie w obu kierunkach.

Ponadto mozna zdefiniowa¢ rampe zwalniania na potrzeby funkcji zatrzymania
awaryjnego (tryb Off3).
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Ustawienia i diagnostyka
+ Rampa predkosci zadanej — parametry 23.11...23.15, 23.32 Czas ksztattu 1,
23.33 Czas ksztaftu 2 i 46.01 Skalowanie predkoSci.

+ Rampa momentu zadanego — parametry 01.30 Skala momentu znamion., 26.18
Czas wzrostu rampy mom. i 26.19 Czas spadku rampy momentu.

» Rampa czegstotliwosci zadanej — parametry 28.71...28.75 i 46.02 Skalowanie
czestotliwosci.

+ Bieg prébny — parametry 23.20 Czas przysp. dla biegu prob. i 23.21 Czas zwaln.
dla biegu préb.

» Potencjometr silnika — parametr 22.75 Czas rampy potencj. silnika.

» Zatrzymanie awaryjne (tryb Off3) — parametr 23.23 Czas zatrz. awaryjnego.

Zdarzenia: —

State predkosci/czestotliwosci

State predkosci i czestotliwosci sg zdefiniowanymi wstepnie warto$ciami zadanymi,
ktére mozna aktywowac na przykiad przy uzyciu cyfrowych sygnatéw wejsciowych.
Istnieje mozliwos$¢ zdefiniowania maksymalnie 7 predkosci na potrzeby sterowania
predkoscia i 7 statych czestotliwosci na potrzeby sterowania czestotliwoscig.

OSTRZEZENIE! predkosci i czestotliwosci zastepujg normalne wartosci
zadane bez wzgledu na zrédto wartosci zadane;.

Ustawienia i diagnostyka

Grupy parametréw 22 Wyboér wart. zadanej predkosci i 28 tancuch w. zad.
czestotliwoSci.

Zdarzenia: —

Predkosci/czestotliwosci krytyczne

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

Funkcja predkosci krytycznych zapobiega temu, aby wartos¢ zadana pozostata

w pasmie krytycznym przez zbyt dtugi czas. Kiedy zmienna warto$¢ zadana wchodzi
w zakres krytyczny, wyjscie funkcji zostaje zablokowane do momentu, gdy wartosc
zadana opusci ten zakres. Kazda natychmiastowa zmiana na wyjsciu jest
wygtadzana przez funkcje rampy w tancuchu wartosci zadane;.

Gdy przemiennik czestotliwosci ogranicza dozwolone predkosci/czestotliwosci
wyjsciowe, ogranicza je do bezwzglednie najnizszej predkosci krytycznej (predkosc
krytyczna niska lub czestotliwosé krytyczna niska) podczas przys$pieszania od
zatrzymania, chyba Zze warto$¢ zadana predkosci przekracza gorny limit
predkosci/czestotliwosci krytycznej.
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Przykiad

Wentylator wibruje w zakresie od 540 do 690 obr./min oraz od 1180 do 1560 obr./min.
Aby przemiennik czestotliwosci pomijat te zakresy predkosci, nalezy:

» wigczy¢ funkcje predkosci krytycznych, ustawiajgc wartos¢ bitu 0 parametru
22.51na 17

+ ustawi¢ zakresy predkosci krytycznych w sposéb przedstawiony na rysunku ponize;.

22.01 Nieograniczona w.zad. predk. (obr./min)
(wyjscie funkgiji)
1 Par. 22.52 = 540 obr./min
1560 - 2 | Par. 22.53 = 690 obr./min
1180 - 3 | Par. 22.54 = 1180 obr./min
4 | Par. 22.55 = 1560 obr./min
690 -
540 -
5 A 22.87 Akt. wart. zad. predkos$ci 7 (obr./min)
1 2 3 4 o -
(wejscie funkciji)

Ustawienia i diagnostyka

* Predkosci krytyczne — parametry 22.51...22.57.

» Czestotliwosci krytyczne — parametry 28.51...28.57.

*  Wejscie funkcji (predkosc¢) — parametr 22.01.Nieograniczona w.zad. predk..
*  Wyjscie funkcji (predkos¢) — parametr 22.87 Akt. wart. zad. predkosci 7.

*  Wejscie funkcji (czestotliwos¢) — parametr 28.96 Akt. w. zad. czestotl. 7.

*  Wyjscie funkgji (czestotliwo$¢) — parametr 28.97 Nieogr. wart. zad. czest..

Zdarzenia: —
Automatyczna regulacja kontrolera predkosci

Kontroler predkosci przemiennika czestotliwo$ci mozna automatycznie wyregulowac
za pomocg funkcji automatycznej regulacji. Automatyczna regulacja opiera sie na
wartosci szacunkowej mechanicznej statej czasu (inercji) silnika oraz maszyny.

Procedura automatycznej regulacji wykona serig cykli przyspieszania/zwalniania
silnika. Liczbe cykli mozna zmieni¢ za pomocg parametru 25.40. Wyzsze wartosci
zapewniajg doktadniejsze wyniki, zwtaszcza jesli roznica pomiedzy predkoscig
poczatkowg i maksymalng jest mata.

Maksymalna warto$¢ zadana momentu uzywana podczas automatycznej regulaciji
bedzie momentem poczatkowym (tzn. momentem w chwili aktywaciji procedury)
powiekszonym o wartos¢ 25.40, chyba ze ogranicza go limit maksymalnego
momentu (grupa parametréw 30 Limity) lub znamionowy moment silnika (99 Dane
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silnika). Obliczona maksymalna predkos$¢ podczas procedury jest predkoscig
poczatkowg (tzn. predkoscig, gdy procedura jest aktywowana) + wartos¢ 25.39,
chyba ze jest to ograniczone wartoscig parametru 30.72 lub 99.09.

Ponizszy wykres przedstawia predkos$¢ i moment podczas procedury automatycznej
regulacji. W tym przyktadzie warto$¢ 25.40 ustawiono na 2.

Poczatkowy moment + [25.38]

Poczatkowy moment

Poczatkowa predkosé + [25.39]

Poczatkowa predkosc

Uwagi:

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

+ Silnik przekroczy nieznacznie obliczong maksymalng predko$é na koniec kazdej
fazy przyspieszenia.

Przed aktywacja procedury autostrojenia

Warunki wykonania procedury autostrojenia to:

» Bieg identyfikacyjny silnika (Bieg ID) zostat pomysinie ukonczony

» Ustawiono limity predkosci i momentu (grupa parametrow 30 Limity)

* Przemiennik czestotliwosci zostat uruchomiony i dziata w trybie sterowania
predkoscia.

Po tym, jak wszystkie te warunki zostaty spetnione, mozna aktywowac¢ automatyczng

regulacje za pomocg parametru 25.33 (lub zrodta sygnatu wybranego przez ten parametr).

Tryby automatycznej regulacji

Automatyczna regulacja moze byé wykonana na trzy rézne sposoby w zaleznosci
od ustawien parametru 25.34. Wybrane wartosci Ptynny, Normalne i Scisty definiuja,
w jaki sposéb warto$¢ zadana momentu przemiennika czestotliwosci powinna
reagowac na krok wartosci zadanej predkosci po regulacji. Wybor opcji Ptynny
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zapewni wolng, ale niezawodng reakcje; opcja Scisty zapewni szybka reakcije, ale
prawdopodobnie zbyt duze wartosci wzrostu dla niektoérych zastosowan. Ponizszy

rysunek przedstawia reakcje predkosci dla kroku wartosci zadanej predkosci
(zazwyczaj 1...20%).

A: Niedostatecznie skompensowane
B: Wyregulowane normalnie (automatyczna regulacja)

C: Wyregulowane normalnie (recznie) Lepsza wydajno$¢ dynamiczna niz w przypadku B
D: Nadmierna kompensacja kontrolera predkosci

Wyniki automatycznej regulacji

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

25.02 (proporcjonalny przyrost dla kontrolera predkosci)

25.03 (czas catkowania kontrolera predkosci)

25.06 (czas rézniczkowania kompensacji przyspieszenia(/zwalniania)
25.37 (mechaniczna stata czasu silnika i maszyny).

Mimo to wcigz jest mozliwa reczna regulacja wzmocnienia kontrolera, czasu
catkowania i czasu rézniczkowania.
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Ponizszy rysunek przedstawia uproszczony schemat kontrolera predkosci. Wyjscie
kontrolera jest wartoscig zadang dla kontrolera momentu.

Ro6zniczkowa
kompensacja

I {\ przyspieszania

Proporcjonalna

Warto$é +  Wartosé catkowa + * Wartosé zadana
zadana btedu ®+ momentu

predkosci

Rézniczkowa
Predko$¢ aktualna {\

Wskazniki ostrzezen

Jesli procedura automatycznej regulacji nie zakonczy sie pomysinie, zostanie
wygenerowany komunikat ostrzezenia AF90. Wiecej informacji mozna znalez¢
w rozdziale Sledzenie btedéw na stronie 331.

Ustawienia i diagnostyka

Grupy parametrow: 25 Sterowanie predko$cig (str. 175), 30 Limity (str. 197)i 99 Dane
silnika (str. 291).

Parametry: 25.02 Proporc. wzmocnienie predk. (str. 176), 25.03 Czas catkowania
predko$ci (str. 177), 25.33 Autostrojenie reg. predk....25.40 Czasy powtorz
autostrojenia (str. 180), 30.12 Maks. predkosc (str. 199) i 99.09 Predkos$¢ znam.
silnika (str. 293).

Zdarzenia: AF90 Automatyczna regulacja (str. 340).
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Kontrola nagtego przyspieszenia

Kontrola nagtego przyspieszenia jest wigczana automatycznie w trybie sterowania
momentem. Jezeli silnik jest sterowany momentem, a jego obcigzenie ulegnie
nagtemu, gwattownemu zmniejszeniu, silnik moze przyspieszy¢. Program sterujgcy
zawiera funkcje umozliwiajgcg kontrolowanie nagtego przyspieszenia, ktéra
zmniejsza warto$¢ zadang momentu za kazdym razem, gdy predkos¢ silnika
wykracza poza ustawiong warto$¢ minimalng lub maksymaing.

Predkos¢ silnika 5 Poziom wylaczenia awaryjnego z powodu
nadmiernej predkosci
} 31.30 Marg. wyt. dla przekr. predk.
30.12 /\
I I
I I
0 | |
== . o Czas
Kontrola nagtego przyspieszenia jest
aktywna
30.11
} 31.30 Marg. wyt. dla przekr. predk.
| Poziom \ waczaia;Naanea) z_powodu
nadmiernej predkosci

Funkcja jest oparta na regulatorze PI. Program ustawia przyrost proporcjonalny na
wartos¢ 5,0, a czas catkowania na wartos¢ 2,5 s.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry 30.11 Min. predkosc (str. 199), 30.12 Maks. predkosc (str. 199) i 31.30
Marg. wyt. dla przekr. predk. (str. 211).

Zdarzenia: —

Bieg probny

Funkcja biegu probnego umozliwia uruchomienie silnika na krétki czas, przy
wykorzystaniu monostabilnego przetgcznika. Funkcja biegu probnego jest zwykle
uzywana do lokalnego sterowania maszynami w trakcie przeprowadzania prac
uruchomieniowych lub serwisowych.

Dostepne sg dwie funkcje biegu prébnego (1 i 2). Kazda z nich posiada wtasne zrédta
aktywagji i wartosci zadanej. Zrédta sygnatéw wybiera sie za pomocg parametréw
20.26 i 20.27. Po aktywowaniu biegu prébnego przemiennik czestotliwosci zostanie
uruchomiony i rozpocznie przyspieszanie do zdefiniowanej predkosci biegu prébnego
z uwzglednieniem zdefiniowanej rampy przyspieszania biegu probnego. Po wytgczeniu
sygnatu aktywacji biegu przemiennik czestotliwosci rozpocznie zmniejszanie predkosci
do zera z uwzglednieniem zdefiniowanej rampy zwalniania biegu prébnego.
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Na ponizszym rysunku i w ponizszej tabeli przedstawiono sposob dziatania
przemiennika czestotliwosci w trakcie biegu probnego. W tym przyktadzie uzywany
jest tryb zatrzymywania zgodnie z rampg (21.03 Tryb zatrzymania).

Polecenie biegu prébnego = Stan zrédta ustawiony za pomoca
parametru 20.26 lub 20.27
Wigczanie biegu prébnego = Stan zrédta ustawiony za pomocg parametru 20.25
Polecenie startu = Stan polecenia startu przemiennika czestotliwosci.

Polecenie biegu

prébnego |

Wigczanie |

biegu prébnego

Polecenie

startu
Predkos$c¢

— —f 1
9 10 11 12 13 1415 16 171

Faza

Polecenie
biegu
prébnego

Wiaczanie
biegu
prébnego

Polecenie
startu

Opis

1-2

1

1

0

Przemiennik czestotliwosci zwigksza predkos¢ biegu
prébnego z uwzglednieniem rampy przyspieszania funkcji
biegu prébnego.

2-3

Przemiennik czestotliwosci dgzy do uzyskania warto$ci
zadanej biegu prébnego.

34

Przemiennik czgstotliwosci zmniejsza predkos¢ do zera
z uwzglednieniem rampy zwalniania funkcji biegu prébnego.

45

Przemiennik czestotliwosci zostaje zatrzymany.

5-6

Przemiennik czestotliwosci zwigksza predkos¢ biegu
prébnego z uwzglednieniem rampy przyspieszania funkcji
biegu prébnego.

Przemiennik czestotliwosci dgzy do uzyskania warto$ci
zadanej biegu prébnego.

7-8

Przemiennik czgstotliwosci zmniejsza predkos¢ do zera
z uwzglednieniem rampy zwalniania funkcji biegu prébnego.

8-9

Przemiennik czestotliwosci zostaje zatrzymany.
Polecenia startu sg ignorowane, jesli aktywny jest sygnat
wigczenia biegu prébnego. Po zdjeciu sygnatu wigczania
biegu prébnego wymagane jest wydanie nowego
polecenia startu.

9-10

Przemiennik czestotliwosci rozpoczyna przyspieszanie do
wartosci zadanej predkosci z uwzglednieniem wybranej
rampy przyspieszania (parametry 23.11...23.15).

10-11

Przemiennik czestotliwos$ci dgzy do uzyskania wartosci
zadanej predkosci.
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Polecenie

Faza biegu

prébnego

Wiaczanie
biegu
prébnego

Polecenie
startu

Opis

11-12 X

0

0

Przemiennik czestotliwo$ci rozpoczyna zwalnianie do
predkosci zerowej z uwzglednieniem wybranej rampy
zwalniania (parametry 23.11...23.15).

12-13

Przemiennik czestotliwosci zostaje zatrzymany.

13-14

Przemiennik czestotliwosci rozpoczyna przyspieszanie do
wartosci zadanej predkosci z uwzglednieniem wybranej
rampy przyspieszania (parametry 23.71...23.15).

14-15 X

0->1

Przemiennik czestotliwosci dgzy do uzyskania wartosci
zadanej predkosci. Sygnat wigczania biegu prébnego jest
ignorowany, dopoki aktywne jest polecenie startu. Jesli
sygnat wigczenia biegu prébnego jest aktywny, a
wydawanie polecenia startu zostanie zakonczone,

bieg prébny zostanie natychmiast wtgczony.

15-16 0->1

Wydawanie polecenia startu zostanie zakonczone.
Przemiennik czestotliwosci rozpocznie zwalnianie

z uwzglednieniem wybranej rampy zwalniania
(parametry 23.11...23.15).

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

16-17 1

Przemiennik czestotliwosci dazy do uzyskania wartosci
zadanej biegu prébnego.

17-18 0

Przemiennik czestotliwosci zmniejsza predkosé¢ do zera z
uwzglednieniem rampy zwalniania funkcji biegu prébnego.

Uwagi:
Funkcja biegu prébnego nie jest dostepna, jesli przemiennik czestotliwosci jest
sterowany lokalnie.
Nie mozna witgczy¢ biegu probnego, jesli wydano polecenie startu przemiennika
czestotliwosci lub jesli przemiennik czestotliwosci zostat uruchomiony po
wigczeniu biegu probnego. Aby uruchomic¢ przemiennik czestotliwosci po
zakonczeniu biegu probnego, nalezy wyda¢ nowe polecenie startu.

OSTRZEZENIE! Jesli funkcja biegu prébnego zostata wigczona i aktywowana
po wydaniu polecenia startu, zostanie ona aktywowana zaraz po wytgczeniu
polecenia startu.

Jesli aktywowano obie funkcje biegu prébnego, wyzszy priorytet ma funkcja, ktérg
aktywowano jako pierwsza.
Funkciji biegu prébnego mozna uzywac tylko w trybie sterowania predkoscia.
Funkcje ruchu powolnego aktywowane za posrednictwem magistrali
komunikacyjnej (06.01, bity 8...9) korzystajg z wartosci zadanych i czaséw rampy
zdefiniowanych na potrzeby biegu prébnego, lecz nie wymagajg podania sygnatu
wigczenia biegu prébnego.
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Ustawienia i diagnostyka

Parametry 20.25 W¥. biegu probnego (str. 150), 20.26 Zrédio startu biegu prébn. 1
(str. 1567), 20.27 Zrddto startu biegu probn. 2 (str. 151), 22.42 W. zad. biegu prébnego
1 (str. 167), 22.43 W. zad. biegu probnego 2 (str. 167), 23.20 Czas przysp. dla biegu
prob. (str. 172), 23.21 Czas zwaln. dla biegu prob. (str. 172), 28.42 Wartos¢ zadana
czestotliwos$ci biegu probnego 1. (str. 192) i 28.43 Warto$¢ zadana czestotliwosci
biegu prébnego 2. (str. 192).

Zdarzenia: —

Automatyczne fazowanie

Automatyczne fazowanie to automatyczny rutynowy pomiar, ktérego celem jest
okreslenie potozenia katowego strumienia magnetycznego silnika synchronicznego
z magnesami trwatymi. Aby mozliwe byto doktadne sterowanie momentem silnika,
wymagana jest znajomosc¢ pofozenia absolutnego strumienia wirnika.

Procedura automatycznego fazowania jest wykonywana przy kazdym uruchomieniu.

Uwaga: Silnik zawsze sie obraca, gdy jest uruchomiony, poniewaz wat jest zwrécony
w strone strumienia szczatkowego.

Bit 4 parametru 06.21 Stowo stanu 3 przemiennika wskazuje, czy juz okreslono
potozenie wirnika.

Tryby automatycznego fazowania

Przemiennik czestotliwosci ACS180 stosuje automatyczne fazowanie w trybie
obrotowym.

Tryb obrotowy jest metodg najbardziej niezawodng i najdoktadniejszg. W trybie
obrotowym wat silnika jest obracany tylko w jednym kierunku, a kat jest maty.

Jesli silnik jest uruchomiony, przemiennik czestotliwosci moze okresli¢ potozenie
wirnika.

Automatyczne fazowanie (3385 Automatyczne fazowanie) moze by¢ spowodowane
miedzy innymi przez nastepujgce czynniki:

+ Silnik juz sie obraca przed uruchomieniem procesu automatycznego fazowania.
* Wat silnika jest zablokowany.

»  Wybrano nieprawidiowy typ silnika w parametrze 99.03 Typ silnika

* Przebieg identyfikacyjny silnika zakonczyt sie niepowodzeniem.

Ustawienia i diagnostyka
Parametry 06.21 Stowo stanu 3 przemiennika i 99.13 Zazgdano biegu ident..

Zdarzenia: —
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Dane wydajnosci sterowania predkoscia

Ponizsza tabela zawiera typowe dane wydajnosci w przypadku sterowania
predkoscia.

7TN (%A
1 Tload
Sterowanie predkoscia (Wydajnos¢ 100
Doktadnos¢ statyczna 20% wartosci
znamionowej
poslizgu silnika t(s)
Doktadno$¢ dynamiczna < 1% s przy 100% >
kroku momentu
Nact-Nref Obszar < 10% s
NN
Ty = znamionowy moment silnika
ny = znamionowa predkos¢ silnika
Nyt = predkosé rzeczywista
s = wartos$¢ zadana predkosci

Dane wydajnosci sterowania momentem

Przemiennik czestotliwosci moze przeprowadza¢ doktadne sterowanie momentem
bez sprzezenia zwrotnego z watu silnika. Ponizsza tabela zawiera typowe dane
wydajnosci w przypadku sterowania momentem.

T %)
N Tref T\
Sterowanie Wydajnosé 100 T
momentem 90-|- - - - act
Nieliniowos$¢ + 5% przy :
znamionowym X
momencie '
(+ 20% w najbardzie] l
wymagajgcym X
momencie pracy) '
Czas narastania kroku (< 10 ms przy :
momentu Znamionowym !
momencie !
10-|- - - - X t(s)
- >
<5ms
Tn = znamionowy moment silnika
Tef = warto$¢ zadana momentu
Tact = warto$¢ rzeczywista momentu
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Krzywa obcigzenia uzytkownika

Krzywa obcigzenia uzytkownika zapewnia funkcje nadzoru, ktéra monitoruje sygnat
wejsciowy jako funkcje czestotliwosci lub predkosci i obcigzenie. Krzywa ta zawiera
informacje o stanie monitorowanego sygnatu i moze spowodowaé wygenerowanie
ostrzezenia lub btedu w wyniku naruszenia profilu zdefiniowanego przez uzytkownika.

Krzywa obcigzenia uzytkownika sktada sie z krzywej przecigzenia i niedocigzenia lub
tylko jednej z tych krzywych. Kazda krzywa sktada sie z pieciu punktow, ktore
reprezentujg monitorowany sygnat jako funkcje czestotliwosci lub predkosci.

W ponizszym przyktadzie krzywa obcigzenia uzytkownika zostata utworzona na
podstawie momentu znamionowego silnika, w przypadku ktérego zostat dodany

i odjety margines wynoszacy 10%. Krzywe marginesu definiujg koperte dziatania
silnika, dzieki czemu mozliwe jest nadzorowanie i wykrywanie wychodzenia poza
koperte oraz mierzenie czasu takiego wyjscia.

Moment silnika / znamionowy moment

1,2

10 .
0:8 //_

0,4

O
@

\2/
00 ®
0 10 20 30 40 50

Czegstotliwos¢ wyjsciowa (Hz)
1 = Krzywa przeciazenia (pie¢ punktow)
2 = Znamionowa krzywa obcigzenia procesu
3 = Krzywa niedociazenia (pie¢ punktow)

Ostrzezenie i/lub btgd dotyczacy przecigzenia mozna ustawic¢ tak, aby wystepowat,
gdy monitorowany sygnat pozostaje przez zdefiniowany czas nad krzywa
przecigzenia. Ostrzezenie i/lub btad dotyczacy niedocigzenia mozna ustawi¢ tak,
aby wystepowat, gdy monitorowany sygnat pozostaje przez zdefiniowany czas pod
krzywa niedocigzenia.

Przecigzenie moze by¢ na przyktad uzywane do monitorowania, czy brzeszczot pity
nie uderzyt w sek lub profile obcigzenia wentylatora nie sg zbyt wysokie.

Niedocigzenie moze by¢ na przyktad uzywane do monitorowania, czy nie wystapit
spadek obcigzenia i przerwanie przenosnika lub topatek wentylatora.
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Ustawienia i diagnostyka
Grupa parametrow 37 Krzywa obcigzenia uzytkownika

Zdarzenia: ABBE ULC ostrzezenie o przecigzeniu, ABBF ULC — ostrzezenie
o niedocigzeniu, 8001 ULC — btgd niedocigzenia, 8002 ULC — btgd przecigzenia

Stosunek U/f

Funkcja U/f jest dostepna tylko w trybie skalarnego sterowania silnikiem, ktory
uzywa sterowania czestotliwoscia.

Funkcja ta ma dwa tryby: liniowy i kwadratowy.

W trybie liniowym stosunek napiecia do czestotliwosci znajduje sie stale ponizej
punktu ostabienia pola. Jest on uzywany w aplikacjach o statomomentowej
charakterystyce obcigzenia, gdy moze by¢ konieczne wytworzenie znamionowego
momentu lub momentu bliskiego znamionowemu momentowi silnika w catym
zakresie czestotliwosci.

W trybie kwadratowym stosunek napigcia do czestotliwosci ro$nie jako kwadrat
czestotliwosci ponizej punktu ostabiania pola. Tryb ten jest zwykle stosowany
w pompach odsrodkowych i wentylatorach. W przypadku takich zastosowan
wymagany jest moment, ktéry odpowiada stosunkowi kwadratu czestotliwosci.
Oznacza to, ze jesli napiecie jest roznicowane przy uzyciu stosunku kwadratu,
praca silnika w przypadku tych zastosowan jest bardziej wydajna i cicha.

Funkcja U/f nie moze byé uzywana wraz z optymalizacjg energii. Jesli parametr 45.711
Optymalizator energii jest ustawiony na wartos¢ Wigcz, parametr 97.20 Stosunek U/f
jestignorowany.

Ustawienia i diagnostyka
Parametr 97.20 Stosunek U/f (str.288).

Zdarzenia: —
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Hamowanie strumieniem

Przemiennik czestotliwosci moze wzmocnic efekt zwalniania poprzez zwigkszenie
poziomu magnesowania w silniku. Dzigki zwiekszeniu strumienia silnika energia
generowana przez silnik w trakcie hamowania jest przetwarzana na energie cieplng
silnika.

Z;sg(l;osc T—Br(%) Tgr = Moment hamowania

=100 Nm

Brak hamowania 60
/strumieniem
40

20
Hamowanie/

strumieniem t(s)

Hamowanie strumieniem

Brak hamowania strumieniem
. . . . ~ f(Hz)

Przemiennik czestotliwosci monitoruje stan silnika w sposob ciggty (takze w trakcie

hamowania strumieniem). Dlatego hamowanie strumieniem moze by¢ stosowane

do zatrzymywania silnika i do zmiany jego predkosci. Oto inne zalety hamowania

strumieniem:

* Proces hamowania rozpoczyna sie natychmiast po wydaniu komendy zatrzymania.
Funkcja moze rozpoczg¢ hamowanie, nie czekajgc na zmniejszenie strumienia.

» Chlodzenie silnika indukcyjnego jest efektywne. Prad w obwodzie stojana zwieksza
sie podczas hamowania strumieniem. Nie zwigksza sie przy tym prad w obwodzie
wirnika. Chiodzenie stojana jest bardziej efektywne niz chfodzenie wirnika.

+ Hamowanie strumieniem moze by¢ stosowane w przypadku silnikow
indukcyjnych i silnikdw z magnesami trwatymi.

Dostepne sg nastepujgce dwa poziomy mocy hamowania:

+ Umiarkowane hamowanie umozliwia szybsze zwalnianie niz w przypadku,
gdy hamowanie strumieniem jest wytgczone. Istnieje ograniczenie poziomu
strumienia silnika, co zapobiega przegrzaniu silnika.

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

OSTRZEZENIE! Silnik musi mie¢ znamionowg mozliwo$¢ pochtaniania energii
cieplnej generowanej podczas hamowania strumieniem.

Ustawienia i diagnostyka
Parametr 97.05 Hamowanie strumieniem (str.286).

Zdarzenia: —
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Magnesowanie DC

Przemiennik czestotliwosci ma rézne funkcje magnesowania w przypadku réznych
faz uruchamiania silnika/obracania/zatrzymywania: magnesowanie wstepne,
trzymanie pradem DC, magnesowanie dodatkowe i nagrzewanie wstepne
(nagrzewanie silnika).

Magnesowanie wstepne

Magnesowanie wstepne to magnesowanie DC silnika przed uruchomieniem. W celu
uzyskania mozliwie jak najwyzszego momentu rozruchowego wynoszgcego nawet
do 200% znamionowego momentu silnika mozna zastosowa¢ magnesowanie
wstepne. Metoda magnesowania wstepnego zalezy od wybranego trybu startu.
Dostosowanie czasu magnesowania wstepnego pozwala zsynchronizowaé
uruchomienie silnika na przyktad ze zwolnieniem hamulca mechanicznego.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry 21.01 Tryb startu (str. 152), 21.19 Tryb skalarnego startu (str. 157)i 21.02
Czas magnesowania (str. 153).

Zdarzenia: —

Trzymanie DC

Ta funkcja umozliwia zablokowanie wirnika przy predkosci bliskiej zeru w czasie jego
normalnej pracy. Funkcje trzymania DC mozna aktywowac za pomocg parametru
21.08. Jedli warto$¢ zadana predkosci i predkosc¢ silnika spadng ponizej konkretnego
poziomu, przemiennik czestotliwosci przestanie generowac prad sinusoidalny i
rozpocznie dostarczanie pradu statego do silnika. Prad mozna ustawi¢ za pomocg
parametru 21.10. Jesli warto$¢ zadana przekracza warto$¢ okreslong w parametrze
21.09, przemiennik czestotliwosci bedzie kontynuowat normalne dziatanie.

A
Predko$c silnika Trzymanie DC

Warto$¢ zadana

~Y

21.09 Trzymanie predko$ci
DC

~

Ustawienia i diagnostyka

Parametry 21.08 Sterowanie prgdem DC (str. 156), 21.09 Trzymanie predkosci DC
(str. 156) i 21.10 Wart. zadana prgdu DC (str. 156).

Zdarzenia: —
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Magnesowanie dodatkowe

Ta funkcja umozliwia kontynuowanie magnesowania silnika przez pewien czas po
jego zatrzymaniu. Zapobiega to poruszaniu sie maszyny pod wptywem obcigzenia,
na przyktad w czasie, gdy nie mozna jeszcze uzy¢ hamulca mechanicznego. Funkcje
magnesowania dodatkowego mozna aktywowaé za pomoca parametru 21.08. Prad
magnesowania mozna okresli¢ za pomoca parametru 21.70.

Uwaga: Magnesowanie dodatkowe jest dostepne tylko wtedy, gdy wybranym trybem
zatrzymania jest hamowanie zgodnie z rampg.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry 21.01 Tryb startu (str. 152), 21.02 Czas magnesowania (str. 153), 21.03
Tryb zatrzymania (str. 153), 21.08 Sterowanie prgdem DC (str. 156), 21.09 Trzymanie
predkosci DC (str. 156) i 21.11 Czas magnesowania dodatk. (str. 156).

Zdarzenia: —

Nagrzewanie wstepne (nagrzewanie silnika)

Funkcja nagrzewania wstepnego utrzymuje ciepty silnik i zapobiega kondensacji
wewnatrz silnika, dostarczajgc do niego prad DC po zatrzymaniu przemiennika
czestotliwosci. Nagrzewanie moze zosta¢ aktywowane tylko wtedy, gdy przemiennik
czestotliwosci jest w trybie zatrzymania. Uruchomienie przemiennika czestotliwo$ci
zatrzymuje nagrzewanie.

W przypadku gdy nagrzewanie wstepne jest aktywne i zostanie wydane polecenie
zatrzymania, nagrzewanie wstepne rozpoczyna sie natychmiast, o ile przemiennik
czestotliwosci dziata z predkoscig ponizej limitu predkosci zerowej (patrz bit 0 w
parametrze 06.19 Sfowo stanu ster. predko$cig). Jesli przemiennik czestotliwosci
dziata z predkoscig przekraczajgca limit predkosci zerowej, nagrzewanie wstepne
zostaje opoznione o czas zdefiniowany przez parametr 21.15 Czas op6zn. nagrz.
wstepnego., aby zapobiec hadmiernemu pradowi.

Te funkcje mozna zdefiniowac tak, aby byta zawsze aktywna po zatrzymaniu
przemiennika czestotliwosci. Moze ona by¢ tez aktywowana przy uzyciu wejscia
cyfrowego, magistrali komunikacyjnej lub funkcji nadzoru. Na przyktad przy uzyciu
funkcji nadzoru sygnatu ogrzewanie moze by¢ aktywowane przez sygnat pomiaru
termicznego z silnika.

Prad nagrzewania wstepnego dostarczany do silnika moze zosta¢ zdefiniowany jako
0...30% znamionowego pradu silnika.

Uwagi:
* W przypadku zastosowan, w ktérych silnik obraca sie przez dtugi czas po
zatrzymaniu modulacji, zalecamy uzywanie zatrzymania zgodnie z rampg wraz

z nagrzewaniem wstepnym w celu zapobiegnigcia nagtego pociggniecia wirnika
po aktywacji nagrzewania wstepnego.

» Funkcja nagrzewania wymaga, aby funkcja STO nie byta wyzwolona.
* Funkcja nagrzewania wymaga, aby przemiennik czestotliwo$ci nie miat btedu.
* Nagrzewanie wstepne wymaga trzymania prgdem DC do generowania pradu.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry 21.14 Zrédfo wej. nagrz. wstep. (str. 156), 21.15 Czas opbzn. nagrz.
wstepnego. i 21.16 Prad nagrzew. wstepnego (str. 157).
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Zdarzenia: —

Optymalizacja energii

Ta funkcja optymalizuje strumien silnika, aby catkowite zuzycie energii i poziom
hatasu silnika byty ograniczone, gdy przemiennik czestotliwo$ci dziata ponizej
obcigzenia znamionowego. Catkowita sprawnos¢ (silnika i przemiennika
czestotliwosci) moze zosta¢ poprawiona o 1...20% w zalezno$ci od momentu
obcigzenia i predkosci.

Uwaga: W przypadku silnika z magnesami trwatymi optymalizacja energii jest
zawsze witgczona, bez wzgledu na ten parametr.

Ustawienia i diagnostyka
Parametr 45.11 Optymalizator energii (str.255).

Zdarzenia: —

Czestotliwosé kluczowania

Przemiennik czestotliwosci ma dwie czestotliwosci kluczowania: znamionowg
czestotliwos¢ kluczowania i minimalng czestotliwos¢ kluczowania. Przemiennik probuje
utrzymacé najwyzszg dozwolong czestotliwos¢ kluczowania (znamionowg czestotliwosé
kluczowania), jesli pozwala na to temperatura. Jesli nie, dynamicznie przetgcza sie
miedzy znamionowa i minimalng czestotliwoscig kluczowania zaleznie od temperatury
przemiennika czestotliwosci. Gdy przemiennik czestotliwosci osiggnie minimalng
czestotliwos¢ kluczowania (najnizszg dozwolong czestotliwosé kluczowania), zaczyna
ogranicza¢ prad wyjsciowy odpowiednio do rosngcej temperatury.

Przyktady obnizania wartosci znamionowej zawiera podrecznik uzytkownika
przemiennika czestotliwosci.

Przyktad 1: Jesli czestotliwos¢ kluczowania ma zostac na stale ustawiona na dang
wartosé, na przykiad dla filtréw EMC C1 (patrz podrecznik uzytkownika), te warto$¢
nalezy ustawi¢ dla znamionowej i minimalnej czestotliwosci kluczowania.
Przemiennik czestotliwosci zachowa okreslong czestotliwosé kluczowania.

Przyktad 2: Jesli wartos¢ znamionowa czestotliwosci kluczowania wynosi 12 kHz,

a minimalna czestotliwos$¢ kluczowania wynosi 1,5 kHz (lub 1 kHz), przemiennik
czestotliwosci utrzymuje najwyzszg mozliwg czestotliwo$¢ kluczowania w celu
ograniczenia hatasu. Zmniejszenie czestotliwosci kluczowania nastepuje tylko wtedy,
gdy przemiennik czestotliwosci zacznie sie nagrzewac. Jest to przydatne na przyktad
w zastosowaniach, w ktérych niski poziom hatasu jest niezbedny, a duzy hatas moze
by¢ tolerowany, gdy wymagany jest petny prad wyjsciowy.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry 97.01 W.zad. czestotliwo$¢ przet. (str. 285) i 97.02 Min. czestotliwos$c
przetgcz. (str. 285).

Zdarzenia: —
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Zatrzymanie z kompensacja predkosci

Zatrzymanie kompensacji predkosci jest dostepne na przyktad dla zastosowan,

w przypadku ktérych przenosnik musi pokonaé¢ pewng odlegto$¢ po otrzymaniu
polecenia stopu. Przy maksymalnej predkosci silnik jest zatrzymywany normalnie
zgodnie ze zdefiniowang rampg zwalniania (po zastosowaniu zdefiniowanego
przez uzytkownika opdéznienia w celu dostosowania przebytej odlegtosci). Ponizej
maksymalnej predkosci zatrzymanie jest dodatkowo opéznione przez dziatanie
przemiennika czestotliwosci z biezacg predkosciag przed zatrzymaniem silnika
zgodnie z rampg. Tak jak przedstawiono na rysunku w obu przypadkach odlegto$¢
przebyta po wydaniu polecenia zatrzymania jest taka sama, czyli obszar A + obszar
B réwna sie obszarowi C.

Predkosc silnika D1 = Opo6znienie zdefiniowane przy
. uzyciu parametru 271.31
APoIecenle R
zatrzymania D2 = Dodatkowe opo6znienie
Maks. | | zdefiniowane przy uzyciu
predkos¢ - - zatrzymania z kompensacjg
4? predkosci
A B Obszar A + Obszar B = Obszar C
Uzyta
predkosé -
- 1(s)

Kompensacja predkosci nie obejmuje czaséw ksztattu (parametry 23.32 Czas
ksztattu 11 23.33 Czas ksztattu 2). Dodatnie czasy ksztattu wydtuzajg przebytg
odlegtosé.
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Kompensacja predkosci moze zosta¢ ograniczona, aby kierunek obrotéw zostat
zmieniony na do przodu lub do tytu. Kompensacja predkosci jest obstugiwana
zaréwno w trybie wektorowym, jak skalarnym sterowania silnikiem.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry 21.30 Tryb zatrzymania kompensacji predk. (str. 159), 21.31 Opdzn. zatrz.
z komp. predk. (str. 159) i 21.32 Prég zatrz. kompens.predk. (str. 160).

Zdarzenia: —
Sterowanie aplikacyjne

Makra sterowania

Makra sterowania to wstepnie zdefiniowane ustawienia parametréw i konfiguracje
we/wy. Patrz rozdziat Makra sterowania.

Regulacja PID zmiennej procesowej

Przemiennik czestotliwosci zawiera wbudowany regulator PID, Kontroler umozliwia
sterowanie procesem w oparciu o cisnienie, przeptyw lub poziom ptynu.

W przypadku sterowania z wykorzystaniem regulatora PID do przemiennika
czestotliwosci przesytana jest wartos¢ zadana procesu, a nie wartos¢ zadana
predkosci. Ponadto do przemiennika czestotliwosci przesytana jest warto$¢ biezgca
(sprzezenie zwrotne procesu). Funkcja regulacji procesu PID dostosowuje informacje
o predkosci przemiennika czgstotliwosci, co umozliwia zachowanie zagdanego
poziomu (nastawy) mierzonej wartosci procesu (wartosci biezgcej). Oznacza to, ze
uzytkownik nie musi ustawia¢ wartosci zadanej czestotliwosci/predkosci/momentu

w przemienniku czestotliwosci, a przemiennik czestotliwosci dostosowuje swojg
prace odpowiednio do regulatora PID procesu.

Ponizszy uproszczony schemat blokowy przedstawia zasade dziatania sterowania
PID dla procesu.

Nastawa ———
Ograniczenie
Regulator tancuch wartosci
Filtr PID - 7~£ | zadanej predkosci,

Al —p : procesu gzgti?lmﬁu

Biezace [P —
Az —pm wartosci
cee procesu
FBA —pi

Przemiennik czestotliwosci zawiera dwa petne zestawy ustawien regulatora PID
procesu, ktére mozna zmienia¢, gdy jest to konieczne. Patrz parametr 40.57 PID:
wybor zestawu 1/2.
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Uwaga: Regulacja PID procesu jest dostepna tylko przy sterowaniu zewnetrznym;
patrz sekcja Lokalne i zewnetrzne miejsca sterowania na stronie 44.

Funkcje uspienia i wzmocnienia dla regulatora PID procesu

Funkcja uspienia jest odpowiednia dla aplikacji regulacji PID, w przypadku ktérych
rézni sie zuzycie, na przyktad systemow pomp czystej wody. Jesli zostanie uzyta
ta funkcja, zatrzyma ona catkowicie dziatanie pompy, gdy zapotrzebowanie bedzie
niskie. Pompa nie bedzie pracowata przy niskich predkosciach ponizej zakresu
efektywnego dziatania. W ponizszym przyktadzie przedstawiono zasade dziatania
funkciji.

Przyktad: Przemiennik czestotliwosci steruje pompa zwiekszajgca 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 obraca¢. Po uptywie czasu okreslonego jako opdznienie uspienia
funkcja uspienia wykrywa moment, gdy silnik pracuje na niskich obrotach, i
zatrzymuje niepotrzebnie dziatajgcg pompe. Przemiennik czestotliwosci przechodzi
wtedy w tryb uspienia. Cisnienie bedzie jednak nadal monitorowane. Dziatanie
pompy zostaje wznowione, gdy cisnienie spada ponizej wstepnie zdefiniowanego
poziomu minimalnego i po uptynieciu opéznienia wznowienia pracy.

Uzytkownik moze zwigekszy¢ czas uspienia regulatora PID przy uzyciu funkcji
wzmocnienia. Funkcja wzmocnienia zwigksza nastawe procesu przez wstepnie
okreslony czas, zanim przemiennik czestotliwosci przejdzie w tryb uspienia.
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Nastawa Czas wzrostu dla trybu uspienia (40.45)

« >

Warto$¢ wzrostu dla trybu3 - = -
uspienia (40.46)

Czas

Opdznienie
aktywacji (40.48)

Warto$¢ aktualna :

Wartosci nieodwrécone
(40.31 = Bez odwrécenia (W zad - sp zwr)),

Poziom aktywac;ji

(nastawa - odchylenie aktywacji 40.47)

Czas

Warto$¢ aktualna

Poziom aktywaciji

(nastawa + odchylenie aktywacji 40.47)

Wartosci odwrécone (40.31=Z
odwroceniem (Sp zwr - W zad))

Czas

Predko$¢ silnika

tsq = OpO6Zznienie uspienia

! Tryb u$pienia
(40.44)

—

' t<tsy

Poziom

fuspienia” =~ T TN/ NC 77
(40.43)

Czas

STOP START




Funkcje programu 73

Sledzenie

W trybie $ledzenia wyjscie bloku PID jest ustawiane bezposrednio ma warto$¢
parametru 40.50 (lub 41.50).Wewnetrzny warunek | regulatora PID jest ustawiony
tak, aby do wyjscia nie byly przekazywane zadne wartosci przejSciowe, dzieki czemu
po wyjsciu z trybu $ledzenia mozna fagodnie wznowi¢ normalne dziatanie funkcji
regulacji procesu.

Ustawienia i diagnostyka
Parametr 96.04 Wybdér makra (str.277).

Grupy parametréw 40 PID procesu: zestaw 1 (str. 234) i 41 PID procesu: zestaw 2
(str. 249).

Zdarzenia: —

Funkcja dostrajania PID

Funkcja dostrajania PID stuzy do utrzymywania ustawionego naprezenia poprzez
dostrajanie gtéwnej predkosci zadanej przemiennika czestotliwosci lub zadanej
wartosci momentu (wyjscie kontrolera predkosci).

OSTRZEZENIE! Nalezy upewnié sie, ze czas przyspieszania i zwalniania

przemiennika czestotliwosci jest ustawiony na 0 podczas uzywania funkcji
dostrajania PID. Jest to wymagane, aby szybko sprawdzi¢ naprezenie poprzez
skorygowanie predkosci.

Funkcja dostrajania PID jest implementowana jako jedna z funkcji PID procesu
(grupy parametrow 40 PID procesu: zestaw 1i 41 PID procesu: zestaw 2).
W przypadku tej funkcji mozna uzywac¢ zestawu PID 1 i zestawu PID 2.

Dostrojone wyjscie jest obliczane na podstawie parametru 40.07 PID procesu: akt.
wart. wyj. lub 40.03 PID procesu: akt.wart.nastawy. W wiekszosci przypadkow
uzywany jest parametr 40.01 PID procesu: akt. wart. wyj.. Odbywa sie to na
podstawie wyboru dokonanego w parametrze 40.56 Zest. 1: Zrédto dostrojenia

(dla zestawu PID 1 procesu) lub 41.56 Zest. 2: zrédio dostrojenia (dla zestawu PID 2
procesu). W wiekszosci przypadkéw wartosé parametru 40.56 lub 41.56 jest ustawiana
jako Wyjscie PID.
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Funkcja dostrajania PID w przemiennikach o zmiennej czestotliwosci (VFD — Variable
Frequency Drive) jest uzywana w tych zastosowaniach, w ktérych bardzo wazna jest
kontrola naprezenia materiatu. Na przyktad pomocnicze przemienniki czestotliwosci
w przemysle przetworstwa metali, sekcje podawania i odbioru w maszynach druku
rotograwiurowego czy nawijarki obwodowe.

Linia przenosnika z mozliwosciag sterowania predkoscig

I"/-_ \l

) o Rolki przemiennika
Pomiar naprezenia czestotliwosci
(przeciaganie)

Podane w tym rozdziale przyktady opierajg sie na zestawie PID 1. Parametry funkc;ji
dostrajania PID mozna ustawi¢ na zgdane wartosci, aby osiagnaé oczekiwane wyniki.

Gdy dostrajanie PID jest aktywowane, bit 5 trybu dostrojenia jest ustawiany na
1 w parametrze 40.06 PID procesu: stowo stanu.

Omodéwienie fancuchéw wartosci zadanych predkosci, momentu i czestotliwosci

w rozdziale 10 Diagramy tfarnicucha sterowania zawiera wiecej informacji na temat
dodawania dostrajania PID do odpowiednich tancuchéw warto$ci zadanych.
Dostepne sg nastepujgce tryby dostrajania PID:

» Bezposrednie

* Proporcjonalne

* tgczone

Bezposredni

Metoda bezposrednia jest odpowiednia w sytuacji, gdy naprezenie ma by¢
kontrolowane przy statej liczbie obrotéw na minute lub predkosci linii.

W tym trybie dostrojenie wyjscia regulatora PID parametr (40.05 Akt. wart. dostr. wyj.
PID) jest zalezne od maksymalnej predkosci (parametr 30.12 Maks. predkosc),
momentu (30.20 Maksymalny moment 1) lub czestotliwo$ci (30. 74 Maks. czestotliwo$c).
Wyboru mozna dokonac przy uzyciu parametru 40.52 Zest. 1: wybdr dostrojenia.

Obliczona aktualna dostrojona warto$¢ wyjsciowa jest taka sama w catym zakresie
predkosci przy zatozeniu stabilnej wartosci wyjsciowej PID.
Wartos¢ 40.05 Akt. wart. dostr. wyj. PID jest obliczana przy uzyciu nastepujgcej formuty:

Parametr 40.01

Parametr 40.05 = ( 700 ) x (Parametr 30.12, 30.20 lub 30.14) x Parametr 40.55
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Na ponizszym wykresie zaprezentowano warto$¢ wyjsciowg dostrajania PID w trybie
bezposrednim w catym zakresie predkosci. Stata warto$¢ zadana predkosci jest
dodawana w catym zakresie predkosci.

40.05 Akt. wart. dostr. wyj. PID

A

i >

, 40.55 Zest. 1: regulacja dostrojenia

Y

0 Wartos¢ zadana predkosci przemiennika czestotliwosci

Uwaga: Na powyzszym wykresie przyjeto zatozenie, ze wyjscie PID jest ograniczone
lub stabilne przy wartosci 100. Przyjeto je tylko dla jasno$ci. W sytuacjach rzeczywistych
wartos$¢ wyjsciowa PID moze rozni¢ sige w zaleznosci od nastawy i wartosci rzeczywiste;.
Przyktad:

Jesli:

parametr 40.52 Zest. 1: wybor dostrojenia = predkosé

parametr 40.56 Zest. 1: zrédfo dostrojenia = wyjscie PID

parametr 30.12 Maks. predkosc¢ = 1500 obr./min

parametr 40.01 PID procesu: akt. wart. wyj. = 100 (jest ograniczony do 100)
parametr 40.55 Zest. 1: requlacja dostrojenia = 0,5

to:

Parametr 40.05 —) x 1500 x 0,5

100
Parametr 40.05 = 750

(100

Proporcjonalny

Metoda proporcjonalna jest odpowiednia w sytuacji, gdy kontrola naprezenia jest
wymagana w catym zakresie predkosci, ale nie przy predkosciach bliskich zeru.

W tym trybie rzeczywista dostrojona warto$¢ wyjsciowa regulatora PID (parametr
40.05 Akt. wart. dostr. wyj. PID) jest zalezna od wartosci zadanej wybranej przy
uzyciu parametru 40.53 Zest. 1: wsk. dostroj. w.zad. i parametru 40.01 PID procesu:
akt. wart. wyj. lub 40.03 PID procesu: akt.wart.nastawy.

Zaleca sie, aby wartos$¢ zadana predkosci wybrana w parametrze 40.53 Zest. 1: wsk.
dostroj. w.zad. i zrédto wartosci zadanej w parametrze 22.11 W. zad. pred. 1 Zew1
byly rowne. Jest to konieczne, aby mozna byto aktywowac tryb proporcjonalny.

W wiekszosci przypadkéw wartos¢ zadana predkosci procesu jest powigzana

z parametrem 40.53 Zest. 1: wsk. dostroj. w.zad. Na przyktad jesli jest uzywany tryb
sterowania ZEW1, a zrodfo wartosci zadanej jest wartoscig skalowang Al, wéwczas
parametry 22.11 W. zad. pred. 1 Zew1 i 40.563 Zest. 1: wsk. dostroj. w.zad. powinny
zostac¢ skonfigurowane jako Skalowane Al1.
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Parametr 40.05 Akt. wart. dostr. wyj. PID jest obliczany przy uzyciu nastepujace;j
formuty:

WJ x Parametr 40.53 x Parametr 40.55

Parametr 40.05 = (
Na ponizszym wykresie zaprezentowano warto$¢ wyjsciowg dostrajania PID w trybie
proporcjonalnym w catym zakresie predkosci. W tym przypadku dostrojona warto$¢
wyjsciowa jest bezposrednio proporcjonalna do wartosci parametru 40.53 Zest. 1:
wsk. dostroj. w.zad..

40.05 Akt. wart. dostr. wyj. PID

A

A

: 40.55 Zest. 1: regulacja dostrojenia
|

v

0 40.53 Zest. 1: wsk. dostroj. w.zad.

Uwaga: Na powyzszym wykresie przyjeto zatozenie, ze wyjscie PID jest ograniczone
lub stabilne przy wartosci 100. Jedynym celem tego zatozenia jest utatwienie
zrozumienia przedstawianych informacji. W przypadkach rzeczywistych wartosé
wyjsciowa PID moze rézni¢ sie w zaleznosci od nastawy i wartosci rzeczywistej.
Przyktad:

Jesli:

parametr 40.52 Zest. 1: wybor dostrojenia = Predkos$¢

parametr 40.56 Zest. 1: zrédto dostrojenia = Wyjscie PID

parametr 40.53 Zest. 1: wsk. dostroj. w.zad. = Skalowane Al1

parametr 22.11 W. zad. pred. 1 Zew1 = Skalowane Al1

parametr 12.20 Al1 skal. do maks. Al1 = 1500

parametr 12.12 Warto$¢ skalowana Al1 = 750 (rzeczywista warto$¢ skalowana Al1)
parametr 40.01 PID procesu: akt. wart. wyj. = 100 (jest ograniczony do 100)
parametr 40.55 Zest. 1: regulacja dostrojenia = 0,5

to:
_ (120
Parametr 40.05 = (100) « 750 x 0,5

Parametr 40.05 = 375
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Przy predkosci zerowej warto$¢ 40.05 Akt. wart. dostr. wyj. PID zalezy od wartosci
obydwu parametrow 40.55 Zest. 1: requlacja dostrojenia i 40.54 Zest. 1: dostrojenie
mieszane. Jednakze dostosowanie wartosci 40.54 Zest. 1: dostrojenie mieszane do
bliskiej zeru daje szybka korekte.

Przyktad:

Jesli:

parametr 40.52 Zest. 1: wybor dostrojenia = predkosc

parametr 40.56 Zest. 1: zrédfo dostrojenia = wyjscie PID

parametr 30.12 Maks. predko$¢ = 1500 obr./min

parametr 40.53 Zest. 1: wsk. dostroj. w.zad. = Al1 skalowane

parametr 22.11 W. zad. pred. 1 Zew1 = Al1 skalowane

parametr 12.20 Al1 skal. do maks. Al1 = 1500

parametr 12.12 Warto$¢ skalowana Al1 = 750 (rzeczywista wartos¢ skalowana Al1)
parametr 40.01 PID procesu: akt. wart. wyj. = 100 (jest ograniczony do 100)
parametr 40.54 Zest. 1: dostrojenie mieszane = 0,1

parametr 40.55 Zest. 1: regulacja dostrojenia = 0,5

to:

_ (100
Parametr 40.05 = ( : 00) « 750 x 0,5
Parametr 40.05 = 375

taczony

Tryb tgczony jest odpowiedni, gdy uzytkownik musi kontrolowa¢ naprezenie w
zakresie od predkosci wynoszacej zero do predkosci maksymalnej. Tryb tgczony jest
kombinacjg trybéw bezposredniego i proporcjonalnego. W tym przypadku wartosc
dostrojona dla predkosci wynoszacej zero jest definiowana przez parametr 40.54
Zest. 1: dostrojenie mieszane, a warto$¢ dostrojona dla predkosci wiekszej od zera
jest definiowana przez parametr 40.55 Zest. 1: regulacja dostrojenia. Warto$¢
dostrojenia jest bezposrednio proporcjonalna do wartosci parametru 40.53 Zest. 1:
wsk. dostroj. w.zad.

Warto$¢ zadana predkosci procesu jest podawana w parametrze 40.53 Zest. 1: wsk.
dostroj. w.zad.. Na przyktad jesli jest uzywany tryb sterowania ZEW1, a Zrédtem
wartosci zadanej jest Skalowane Al1, wowczas parametry 22.11 W. zad. pred. 1
Zew1i40.53 Zest. 1: wsk. dostroj. w.zad. powinny by¢ skonfigurowane na
Skalowane Al1.

Parametr 40.05 Akt. wart. dostr. wyj. PID jest obliczany przy uzyciu nastepujgcej
formuty:
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Na ponizszym wykresie przedstawiono przyrost wartosci dostrojonej w trybie tgczonym.

40.05 Akt. wart. dostr. wyj. PID

A
A

40.55 Zest. 1: regulacja dostrojenia
140.54 Zest. 1: dostrojenie mieszane

Par. 40.55 A
Par. 40.54 Y| v

0 40.53 Zest. 1: wsk. dostroj. w.zad.

o

Uwaga: Na powyzszym wykresie przyjeto zatozenie, ze wyjscie PID jest ograniczone
lub stabilne przy wartosci 100. Przyjeto je tylko dla jasnosci. W sytuacjach rzeczywistych
wartos¢ wyjsciowa PID moze rozni¢ sie w zaleznosci od nastawy i wartosci rzeczywiste;.

Przy predkosci zerowej wartos¢ 40.05 Akt. wart. dostr. wyj. PID zalezy od wartosci
obydwu parametrow 40.54 Zest. 1: dostrojenie mieszane i 40.55 Zest. 1: regulacja
dostrojenia. Jednakze dostosowanie warto$ci 40.54 Zest. 1: dostrojenie mieszane
do bliskiej zeru daje szybka korekte.

Przyktad:

Jesli:

parametr 40.52 Zest. 1: wybor dostrojenia = predkosc¢

parametr 40.56 Zest. 1: Zrédto dostrojenia = wyjscie PID

parametr 30.12 Maks. predkosc = 1500 obr./min

parametr 40.53 Zest. 1: wsk. dostroj. w.zad. = Al1 skalowane

parametr 22.11 W. zad. pred. 1 Zew1 = Al1 skalowane

parametr 12.20 Al1 skal. do maks. Al1 = 1500

parametr 12.12 Warto$¢ skalowana Al1 = 750 (rzeczywista wartos¢ skalowana Al1)
parametr 40.01 PID procesu: akt. wart. wyj. = 100 (jest ograniczony do 100)
parametr 40.54 Zest. 1: dostrojenie mieszane = 0,1

parametr 40.55 Zest. 1: regulacja dostrojenia = 1

to:

Jesli 12.12 Warto$¢ skalowana Al1 wynosi 0:
Parametr40.05 = (100/100) x {(1500 x 0.1) + [(1 —0.1) x O]} x 1
Parametr40.05 = 150

Jesli 12.12 Warto$¢ skalowana Al1 wynosi 750:

Parametr40.05 = (100/100) x {(1500 x 0.1) + [(1 = 0.1) x 750]} x 1
Parametr40.05 = 825
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Jesli 12.12 Warto$¢ skalowana Al1 wynosi 1500:

Parametr40.05 = (100/100) x {(1500 x 0.1) + [(1 — 0.1) x 1500]} x 1
Parametr40.05 = 1500

Automatyczne tgczenie sie z dostrajaniem PID

Parametr 40.65 Automatyczne fgczenie sie z dostrajaniem aktywuje potgczenie
aktualnej dostrojonej wartosci wyjsciowej PID (parametr 40.05 Akt. wart. dostr. wyj.
PID) do odpowiednich tancuchéw wartosci zadanych predkosci, momentu lub
czestotliwosci. Odpowiednie fancuchy wartosci zadanych mozna wybra¢ za pomoca
parametru 40.52 Zest. 1: wybor dostrojenia (dla PID: zestaw 1) lub 40.52 Zest. 1:
wybor dostrojenia (dla PID zestaw 2).

Parametr 99.04 Tryb sterowania silnikiem jest rowniez uwzgledniany podczas
przekazywania aktualnej dostrojonej wartosci wyjsciowej PID (40.05 Akt. wart. dostr.
wyj. PID) do fancucha wartosci zadanych predkosci, momentu i czestotliwosci. W
trybie sterowania skalarnego dostrojone wartosci predkosci i momentu wynoszg zero,
a w trybie sterowania wektorowego dostrojona wartos¢ czestotliwosci wynosi zero.

Laczenie dostrajania predkosci

Dostrajanie predkosci jest dodawane w parametrach 23.02 W. zad. predkosci po
ramp. i 24.11 Korekcja predko$ci, a ostateczna wartos¢ zadana predkosci po dodaniu
dostrajania jest dostepna w parametrze 24.01 Uzyta wart. zad. predkoSci.

| 23.02 W. zad. predkosci po ramp. Ii

4' 24.01 Uzyta wart. zad. predko$ci

| 24.11 Korekcja predkosci |

| dostrajanie predkosci Ii
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taczenie dostrajania momentu

Dostrajanie momentu jest dodawane w parametrze 26.75 Akt. w. zad. momentu 5,
a ostateczna warto$¢ zadana momentu po dodaniu dostrajania jest dostepna
w parametrze 26.76 Akt. w. zad. momentu 6.

| 26.75 Akt. w. zad. momentu 5 |

+ 4' 26.76 Akt. w. zad. momentu 6

| dostrajanie momentu |

taczenie dostrajania czestotliwosci

Dostrajanie czestotliwosci jest dodawane w parametrze 28.02 W. zad. czestotl.:
wyjscie rampy, a ostateczna warto$¢ zadana czestotliwosci jest generowana po
dodaniu dostrajania. W tej chwili nie jest dostepny zaden parametr, w ktérym
mozna zobaczy¢ ostateczng warto$¢ zadang czestotliwosci po dodaniu dostrajania
czestotliwosci.

28,02 W. zad. czestotl.: |
wyjscie rampy

+ ostateczna wartos¢ zadana
czestotliwosci

| dostrajanie czestotliwosci |

Uwaga: Automatyczne tagczenie si¢ z dostrajaniem PID jest wylgczone

w oprogramowaniu, gdy przemiennik czestotliwo$ci zostaje zatrzymany z wartoscig
21.04 Tryb zatrzymania awaryjnego Zatrzymanie wg rampy (Off1)lub warto$cig Zatrz.
wg rampy awar. (Off3). Innymi stowy rzeczywista warto$¢ dostrajania wyjscia PID
(parametr 40.05 Akt. wart. dostr. wyj. PID) nie zostanie dodana do odpowiednich
tancuchéw wartosci zadanych predkosci, momentu i czestotliwosci podczas
zatrzymywania rampy lub zatrzymywania awaryjnego.

Sterowanie hamulcem mechanicznym

Hamulec mechaniczny umozliwia catkowite zatrzymanie silnika i sterowanego
urzgdzania w przypadku, gdy przemiennik czestotliwosci zostat zatrzymany lub nie jest
zasilany. Uktad logiczny sterowania hamulcem monitoruje ustawienia grupy parametréw
44 Sterowanie hamulcem mechan. oraz kilka sygnatdéw zewnetrznych i na podstawie tych
informacji aktywuje odpowiednie stany przedstawione na schemacie znajdujgcym sie na
stronie 81. Tabela ponizej schematu stanéw zawiera szczegétowe informacje o stanach i
przejsciach miedzy nimi. Schemat chronometrazu znajdujacy sie na stronie 83 to
przyktad sekwencji zamknij-otworz-zamknij.

Wartosci wejsciowe dla uktadu logicznego sterowania hamulcem

Komenda startu przemiennika czestotliwosci (bit 5 w parametrze 06.16 Stowo stanu 1
przemiennika) to gtéwne zrédto informaciji sterujgcych dla uktadu logicznego
sterowania hamulcem.
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Wartosci wyjsciowe uktadu logicznego sterowania hamulcem

Hamulec mechaniczny jest sterowany za pomoca bitu 0 parametru 44.01 Ster.
hamowaniem: stan. Ten bit nalezy wybrac¢ jako zrodto wyjscia przekaznikowego (lub
wyjscia cyfrowego), do ktérego za posrednictwem przekaznika podtgczony jest kabel
sitownika hamulca. Na stronie 84 znajduje sie przyktadowy schemat okablowania.

Ukfad logiczny sterowania hamulcem w zaleznosci od stanu przesyta do uktadu
logicznego sterowania przemiennikiem czestotliwosci zgdania zatrzymania silnika,
lub zmniejszenia predkosci zgodnie z rampg. Zgdania mozna wyswietli¢ za pomocg
parametru 44.01 Ster. hamowaniem: stan.

Schemat stanéw hamulca

(z dowolnego stanu)

9

(z dowolnego stanu)

0

HAMULEC JEST
WYLACZONY

@

HAMULEC JEST ZAMKNIETY OTWIERANIE HAMULCA

L
@—@ OCZEKIWANIE NA

OTWARCIE HAMULCA

OPOZNIENIE
OTWIERANIA HAMULCA

® |

7 ® @

ZAMYKANIIJ:' HAMULCA HAMULEC JEST OTWARTY

OPOZNIENIE
ZAMYKANIA HAMULCA
<

0

OCZEKIWANIE NA 4_@—

ZAMKNIECIE HAMULCA O_
9 bl
Opisy stanow
Nazwa stanu Opis
HAMULEC JEST Sterowanie hamulcem jest wytgczone (parametr 44.06 Sterowanie hamulca wi.
WYtACZONY =01 44.01 Ster. hamowaniem: stan b4 = 0). Sygnat otwarcia jest aktywny
(44.01 Ster. hamowaniem: stan b0 = 1).
OTWIERANIE HAMULCA:

Zazadano otwarcia hamulca. (44.01 Ster. hamowaniem: stan b2 = 1). Sygnat
otwarcia zostat aktywowany (44.01 Ster. hamowaniem: stan b0 jest ustawione).
Obcigzenie jest przytrzymywane w miejscu przez funkcje sterowania
predkoscig przemiennika czestotliwo$ci do momentu, az uptynie czas okreslony
w parametrze 44.08 Otw. hamulca: op6znienie.
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Nazwa stanu Opis

HAMULEC JEST Otwarto hamulec (44.01 Ster. hamowaniem: stan b0 = 1). Usunigto zadanie

OTWARTY wstrzymania (44.01 Ster. hamowaniem: stan b2 = 0) i przemiennik
czestotliwosci moze dgzy¢ do uzyskania wartosci zadanej.

ZAMYKANIE HAMULCA

OCZEKIWANIE NA Zazgdano zamkniecia hamulca. Do ukfadu logicznego przemiennika

ZAMKNIECIE HAMULCA | czestotliwosci przestano zgdanie zmniejszania predkosci zgodnie z rampg az
do zatrzymania (44.01 Ster. hamowaniem: stan b3 = 1). Sygnat otwarcia jest
nadal aktywny (44.01 Ster. hamowaniem: stan b0 = 1).Ukfad logiczny hamulca
pozostanie w tym stanie do momentu, az predkos¢ spadnie ponizej wartosci
okreslonej w parametrze 44.14 Poziom zamk. hamulca.

OPOZNIENIE ZAMYKANIA | Spetniono warunki zamkniecia. Sygnat otwarcia zostat zdezaktywowany (44.01

HAMULCA Ster. hamowaniem: stan b0 — 0). Nadal obstugiwane jest Zgdanie zwalniania
zgodnie z rampa (44.01 Ster. hamowaniem: stan b3 = 1). Ukfad logiczny
hamulca pozostanie w tym stanie do momentu, az uptynie czas okreslony
w parametrze 44.13 Opdznienie zamk. hamulca.
W tym punkcie uktad logiczny przechodzi w stan HAMULEC JEST
ZAMKNIETY.

HAMULEC JEST Zamknieto hamulec (44.01 Ster. hamowaniem: stan b0 = 0). Przemiennik

ZAMKNIETY czestotliwosci nie musi przeprowadza¢ modulagji.

Warunki zmiany stanu ( @ )

© 00N O~ WN =

Wylgczono sterowanie hamulcem (parametr 44.06 Sterowanie hamulca wt. — 0).
06.11 Gtéwne stowo stanu, bit 2 = 0.

Zazadano otwarcia hamulca.

44.08 Otw. hamulca: opéznienie — czas uptynat.

Zazgdano zamkniecia hamulca.

Predkos¢ silnika jest nizsza od predkosci zamkniecia 44.14 Poziom zamk. hamulca.
44.13 Opodznienie zamk. hamulca — czas uptynat.

Zazgdano otwarcia hamulca.

Wiaczono sterowanie hamulcem (parametr 44.06 Sterowanie hamulca wt. — 1).
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Wykres czasowy

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

| | | | | |

Polecenie startu | |
|

T

(06.16 b5)

Modulowanie| >
(06.16 b6) tmd |

|
|
T
|

Warto$¢ zadana

gotowa (06.71 b2) I_‘_l |
Warto$¢ zadana | | | | | ~o | |
predkosci I I I I | Nes . ¥ .

Sygnat sterujacy 1. ..

hamulcem (44.07 b0) Ll‘ tod »

Zadanie zatrzymania | |

|
(44.01 b2) — | |
|

Zadanie zwalniania
zgodnie z rampg az do | | |
catkowitego zatrzymania

I I |
(44'0&231) HAJ"f:—Lé%—EC OTWIERANIE HAMULCA| HAMULEC JEST Bow | BCD HAJ"gLéLTEC| o
ZAMKNIETY OTWARTY ZAMYKANIE HAMULCA |ZAMKNIET
1 2 3 4 5 6 7 8
td Opdznienie magnesowania silnika
tod Opdznienie otwarcia hamulca (parametr 44.08 Otw. hamulca: opbznienie)
Neg Predkos$¢ zamknigcia hamulca (parametr 44.14 Poziom zamk. hamulca)
teg Opodznienie zamkniecia hamulca (parametr 44.13 Opdznienie zamk. hamulca)

BCW  OCZEKIWANIE NA ZAMKNIECIE HAMULCA
BCD  OPOZNIENIE ZAMYKANIA HAMULCA
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Przyktadowe okablowanie

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

OSTRZEZENIE! Nalezy sprawdzié, czy urzadzenie, z ktérym zostanie

zintegrowany przemiennik czestotliwosci z funkcjg sterowania hamulcem,
spetnia wymagania okreslone w przepisach dotyczgcych bezpieczenstwa personelu.
Przemiennik czestotliwosci (petny modut przemiennika czestotliwosci lub
podstawowy modut przemiennika czestotliwosci zgodnie z normg IEC 61800-2) nie
jest uznawany za urzgdzenie zapewniajgce bezpieczenstwo w Swietle europejskiej
dyrektywy maszynowej oraz norm z nig zharmonizowanych. Dlatego zasady
bezpieczenstwa personelu dotyczgce catej maszyny nie mogg by¢ oparte na
konkretnej funkcji przemiennika czestotliwosci (na przyktad funkcji sterowania
hamulcem). Muszg one zostaé zaimplementowane w sposob zdefiniowany
w przepisach specyficznych dla danego zastosowania.

Hamulec jest sterowany za pomocg bitu O parametru 44.01 Ster. hamowaniem: stan.
W tym przyktadzie parametr 10.24 Zrédto RO1 jest ustawiony na wartos¢ Polecenie
hamowania (1. bit 0 parametru 44.01 Ster. hamowaniem: stan.

['Sprzetumoziiwiajgcy 1 | Jednostka sterujaca
' sterowanie ' ' przemiennika czestotliwosci
| hamulcem | |
115/230 VAC 5 |NC
- = 6 |CoM 7
i G— Vo i 7 |[NO (-
. Hamulec !
| awanyjny ]
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Kontrola napiecia DC

Kontrola nad przepieciem

Kontrola nad przepieciami posredniego tgcza DC jest niezbedna zazwyczaj, gdy
silnik pracuje w trybie generatorowym. Silnik moze pracowac w trybie generowania,
gdy zwalnia lub gdy obcigzenie ciggnie wat silnika, powodujgc szybsze obroty niz
stosowana predkos¢ lub czestotliwosé. Aby uniemozliwi¢ przekroczenie limitu
napiecia w obwodzie DC, kontroler przepigcia automatycznie zmniejsza moment
generowania po osiggnieciu tego limitu. Kontroler przepiecia réwniez zwigksza
zaprogramowane czasy zwalniania, jesli osiggniety zostat limit. W celu uzyskania
krotszych czaséw zwalniania wymagany moze by¢ czoper lub rezystor hamujacy
(przemiennik czestotliwosci ACS180 nie obstuguje czopera hamowania).

Kontrola nad zbyt niskim napieciem (przej$cie przez zanik
napiecia zasilania)

Jesli odciete zostanie wejsciowe napiecie zasilajgce, przemiennik czestotliwo$ci
bedzie kontynuowat prace, korzystajgc z energii kinetycznej obracajgcego sie silnika.
Przemiennik czestotliwosci zachowa petng funkcjonalnos$¢, jesli silnik bedzie sie
obracat i generowat energie na potrzeby przemiennika czestotliwosci. Przemiennik
czestotliwosci moze nadal kontynuowac prace po zaistniatej przerwie, jesli gtéwny
stycznik ciggle jest zamkniety (o ile istnieje).

Uwaga: Jednostki wyposazone w gtéwny stycznik muszg takze zawiera¢ obwdéd
podtrzymywania zasilania (np. UPS) umozliwiajgcy utrzymanie zamknietego obwodu
sterowania stycznikiem podczas kroétkiej przerwy w zasilaniu.

Uinput power

Tm  fout Unc

(N'm) (Hz) (Vdc) Upd
160 80 520
120 60 390
f
80 40 260 out
\\ /—TM
40 20 130 v
t(s)
1,6 58 8 1.2 15,4

Upc = napiecie obwodu posredniego przemiennika czestotliwosci,

fout = czestotliwosé wyjsciowa przemiennika czestotliwosci,

Ty = moment silnika.

Brak napigcia zasilajgcego przy obcigzeniu znamionowym (f,,: = 40 Hz). Napigcie DC
obwodu posredniego spada do poziomu limitu minimalnego. Kontroler utrzymuje state
napiecie tak dtugo, jak dtugo zasilanie bedzie wytagczone. Przemiennik czestotliwosci
pracuje w trybie generatorowym. Predkos¢ silnika spada, lecz przemiennik czestotliwosci
bedzie dziatat, dopoki silnik bedzie miat wystarczajgcg energie kinetyczng.
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Wdrazanie kontroli nad zbyt niskim napieciem (przej$cie przez zanik mocy)

Funkcje kontroli nad zbyt niskim napieciem nalezy wdrozy¢ w nastepujgcy sposoéb:
» Sprawdzi¢, czy funkcja kontroli nad zbyt niskim napieciem przemiennika czestotliwosci
jest witgczona przy uzyciu parametru 30.37 Sterow. za niskim napieciem.

» Parametr 21.01 Tryb startu musi zosta¢ ustawiony na warto$¢ Automatyczne
(w trybie wektorowym) lub parametr 21.19 Tryb skalarnego startu musi zostac
ustawiony na wartos¢ Automatyczne (w trybie skalarnym), aby umozliwi¢ lotny
start (uruchamianie przy obracajgcym sie silniku).

Jesli instalacja jest wyposazona w gtéwny stycznik, nalezy uniemozliwi¢ jego

aktywacje po przerwaniu zasilania. Mozna na przykfad uzy¢ przekaznika

zwlocznego w obwodzie sterowania stycznika.

OSTRZEZENIE! Nalezy upewnié sie, Ze lotny start silnika nie spowoduje
wystgpienia niebezpieczenstwa. W razie watpliwosci nie stosowacé funkcji
kontroli nad zbyt niskim napieciem.

Limity dotyczace wylaczania i kontroli napiecia

Limity dotyczgce wytaczania i kontroli napigcia posredniego obwodu DC zalezg od
napiecia zasilania i typu przemiennika czestotliwosci/inwertera. Napiecie DC (Upc)
jest o okofo 1,41 raza wigeksze niz zasilajgce napiecie miedzyprzewodowe, a jego
warto$¢ mozna wyswietli¢ za pomocg parametru 071.711 Napiecie DC.

W ponizszej tabeli podano wartosci wybranych poziomoéw napiecia DC w woltach.
Nalezy pamietac o tym, Zze napiecia absolutne réznig sie w zaleznosci od typu
przemiennika czestotliwosci/inwertera i zakresu napiecia zasilania AC.

Gdy limit napiecia adaptacyjnego jest wigczony w parametrze 95.02:

Poziom napigcia DC [V] 95.01 Supply voltage (Dostarczane napigcie)

Zakres napiecia

Zakres napiecia Automatyczne /

Patrz 95.01 Napiecie zasilania. zasilania (V) 180...415 za“fs“ilélni:;3 (()V) Nie wybrano
Limit btedu przepiecia 842 842 842
Limit kontroli nad przepieciami 779 779 779
Limit ostrzezenia o przepieciu 745 745 745

niskiego napigcia

Limit ostrzezenia dotyczacego zbyt

0,85x1,41x wartosé ")
parametru 95.03

0,85x1,41x180 = 455 2)

0,85x1,41x wartos¢ 1)
parametru 95.03

0,85x1,41x440 = 527 2

0,85x%1,41x wartos¢
R parametru 95.03

Limit kontroli zbyt niskiego napiecia

0,78x1,41x wartos¢
parametru 95.03

0,78x1,41x180 = 418 2

0,78x1,41x wartog¢ 1)
parametru 95.03

0,78x1,41x440 = 484 2)

0,78%1,41x warto$¢
N parametru 95.03

fadowania

Limit zamkniecia przekaznika

0,78x1,41x wartos¢ ")
parametru 95.03

0,78x1,41x180 = 418 2

0,78x1,41x wartosé ")
parametru 95.03

0,78x1,41x440 = 484 2

0,78x1,41x warto$é
) parametru 95.03
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95.01 Supply voltage (Dostarczane napigcie)

Patrz 95.01 Napigecie zasilania.

Zakres napigcia
zasilania (V) 180...415

Zakres napiecia
zasilania (V)
440...480

Automatyczne /
Nie wybrano

Limit otwarcia przekaznika
tadowania

0,73x1,41x wartos¢ )
parametru 95.03

0,73x1,41x180 = 391 2

0,73x1,41x wartos¢ 1)
parametru 95.03

0,73x1,41x440 = 453 2)

0,73x1,41x warto$¢
) parametru 95.03

Napiecie DC przy gérej granicy

zakresu napiecia zasilania 560 648
(UDCmax)

Napiecie DC przy dolnej granicy

zakresu napiecia zasilania 513 594

(Upcmin)

Aktywacja tadowania / limit trybu
gotowosci

0,73x1,41x warto$¢ )
parametru 95.03

0,73x1,41x180 = 391 2

0,73x1,41x wartosé )
parametru 95.03

0,73%1,41x440 = 453 2)

0,73%1,41x warto$¢
N parametru 95.03

Limit btedu zbyt niskiego napigcia

0,45x1,41x wartos¢ )
parametru 95.03

0,45x1,41x180 = 241 2

0,45x1,41x wartos¢ 1)
parametru 95.03

0,45x1,41x440 = 279 2)

0,45x1,41x warto$¢
N parametru 95.03

N Jesli parametr 95.01 Napiecie zasilania jest ustawiony na Automatycznie / nie wybrano, a parametr 95.02
Adaptacyjne limity napiecia jest ustawiony na Wtgczony, uzywana jest warto$¢ parametru 95.03
Szacowane napigecie zasilania AC, 2w przeciwnym razie uzywany jest dolny limit zakresu wybranego
przy uzyciu parametru 95.01 Napigcie zasilania.
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Gdy limit napiecia adaptacyjnego jest wytaczony w parametrze 95.02:

Poziom napigcia DC [V]

95.01 Supply voltage (Dostarczane napigcie)

See 95.01 Napigcie

Zakres napigcia

Zakres napigcia

Automatyczne /

ey zasilania (V) zasilania (V) .
zasilania. 180...415 440...480 Nie wybrano
jesli 95.03 jesli 95.03
<456AC > 456AC
Limit btedu przepiecia 842 842 842
Limit I_(on_trol! nad 779 779 779
przepieciami
Limit gstrzezenla [¢) 745 745 745
przepieciu
Limit ostrzezenia
s _ 0,85%1,35% 0,85%1,35x 0,85%1,35%
doty_czacego zbyt niskiego | 0,85x1,35%x180 = 436 440 = 504 180 = 436 440 = 505
napigcia
Limit kontroli zbyt niskiego _ 0,78x1,35x 0,78x%1,35x% 0,78x1,35x
napiecia 0,78x1,35x180 = 400 440 = 463 180 = 400 440 = 463
0,78%1 ,411 )x
Limit zamkniecia _ 0,78%1,35x wartosé
przekaznika tadowania 0,78x1,35x180 = 400 440 = 463 parametru
95.03
0,73%1,41x
Limit otwarcia przekaznika | 0,73x1,41x warto$é | 0,78%1,41x warto$¢ wartosé !
tadowania N parametru 95.03 N parametru 95.03 parametru
95.03
Napigcie DC przy gornej
granicy zakresu napigcia 560 648
zasilania (Upcmax)
Napigcie DC przy dolnej
granicy zakresu napiecia 513 594
zasilania (Upcmin)
0,73x1,41x
Aktywacja tadowania / limit | 0,73x1,41x wartos¢ | 0,73x1,41x warto$¢| wartos¢
trybu gotowosci N parametru 95.03 N parametru 95.03 parametru
95.03
0,45%1,41x
Limit bledu zbyt niskiego | 0,45x1,41x wartosé | 0,45x1,41x wartosé|  wartosé ")
napigcia N parametru 95.03 N parametru 95.03 parametru
95.03

M Jesli parametr 95.01 Napigcie zasilania jest ustawiony na Automatycznie / nie wybrano, a parametr
95.02 Adaptacyjne limity napiecia jest ustawiony na Wigczony, uzywana jest warto$¢ parametru 95.03
Szacowane napigcie zasilania AC, 2w przeciwnym razie uzywany jest dolny limit zakresu wybranego
przy uzyciu parametru 95.01 Napiecie zasilania.

Ustawienia i diaghostyka

Parametry 01.11 Napiecie DC (str. 108), 30.30 Sterowanie przepieciem (str. 203),
30.31 Sterow. za niskim napieciem (str. 203), 95.01 Napiecie zasilania (str. 274)
i 95.02 Adaptacyjne limity napiecia (str. 275).

Zdarzenia: —
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Bezpieczenstwo i zabezpieczenia

Stata/standardowa ochrona
Przetezenie

Jesli prad wyjsciowy przekracza wewnetrzny limit przetezenia, tranzystory IGBT
sg natychmiast wytgczane, aby chroni¢ przemiennik czestotliwosci.

Przepiecie DC
Patrz sekcja Kontrola nad przepieciem na str. 85.
Za niskie napiecie DC

Patrz sekcja Kontrola nad zbyt niskim napieciem (przejscie przez zanik
napiecia zasilania) na str. 85.

Temperatura przemiennika czestotliwosci

Jesli temperatura jest wysoka, przemiennik czestotliwosci najpierw rozpoczyna
ograniczanie czestotliwosci kluczowania, a nastepnie ogranicza prad, aby zapewni¢
ochrone dla swoich komponentéw. Jesli przemiennik czestotliwosci nadal sie
nagrzewa, na przyktad z powodu awarii wentylatora, zostaje wygenerowany btgd
nadmiernej temperatury.

Zwarcie

W przypadku zwarcia tranzystory IGBT zostajg natychmiast wytagczone w celu
ochrony przemiennika czestotliwosci.

Wykrywanie zwarcia doziemnego
Nalezy pamietac, ze:

+ zwarcie doziemne w kablu zasilania nie spowoduje zadziatania zabezpieczenia

* w przypadku zasilania z uziemionej sieci zabezpieczenie zadziata w czasie
2 milisekund

» w przypadku zasilania z nieuziemionej sieci pojemnos¢ elektryczna kabla
zasilajgcego musi wynosi¢ 1 mikrofarad lub wiecej

* prady pojemnosciowe wywotane ekranowanymi kablami silnika o dlugosci do
300 metréw nie spowodujg zadziatania zabezpieczenia

zabezpieczenie nie jest aktywne, gdy przemiennik jest zatrzymany

Zatrzymanie awaryjne

Sygnat zatrzymania awaryjnego jest podtgczany do wejscia wybranego przy uzyciu
parametru 21.05 Zrédfo zatrzymania awar.. Sygnat zatrzymania awaryjnego mozna
réwniez wygenerowac za posrednictwem magistrali komunikacyjnej (parametr 06.01
Gfoéwne stowo sterowania, bity 0...2).
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Tryb zatrzymania awaryjnego mozna wybra¢ za pomoca parametru 21.04 Tryb
zatrzymania awaryjnego. Dostepne sg nastepujace tryby:

+ Off1: zatrzymywanie zgodnie ze standardowg rampa zwalniania zdefiniowang
dla okreslonego uzywanego typu wartosci zadanej

« Off2: zatrzymanie wybiegiem

» Off3: zatrzymywanie zgodnie z rampg zatrzymywania awaryjnego zdefiniowang
w parametrze 23.23 Czas zatrz. awaryjnego.

W przypadku trybéw zatrzymywania Off1 lub Off3 mozna nadzorowa¢ zmniejszanie
predkosci silnika zgodnie z rampg za pomoca parametréw 31.32 Nadzor rampy
zatrzymania awaryjn. i 31.33 Opoznienie rampy zatrzymania awar..

Uwagi:

» Instalator urzgdzenia jest odpowiedzialny za zainstalowanie urzgdzen stuzgcych
do zatrzymywania awaryjnego oraz wszystkich dodatkowych urzgdzen
niezbednych, aby funkcja zatrzymywania awaryjnego spetniata kryteria opisane
w wymaganych kategoriach zatrzymywania awaryjnego.

» Po wykryciu sygnatu zatrzymania awaryjnego nie mozna anulowaé¢ wykonania
funkcji zatrzymania awaryjnego nawet poprzez zdjecie sygnatu.

» Jesli w przypadku limitu minimalnego (lub maksymalnego) momentu ustawiono
wartos¢ 0%, zatrzymanie przemiennika czestotliwosci przy uzyciu funkciji
zatrzymania awaryjnego moze nie by¢ mozliwe.

» Podczas zatrzymania awaryjnego parametry wartosci zadanej predkosci

i momentu, takie jak ksztatty ramp wartosci zadanej (23.32 Czas ksztaftu 1i 23.33
Czas ksztaftu 2), nie sg uwzgledniane.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry 21.04 Tryb zatrzymania awaryjnego (str. 153), 21.05 Zrédfo zatrzymania
awar. (str. 154), 23.23 Czas zatrz. awaryjnego (str. 173), 31.32 Nadzér rampy
zatrzymania awaryjn. (str. 212) i 31.33 Opdznienie rampy zatrzymania awar. (str. 213).

Zdarzenia: —

Ochrona termiczna silnika

Program sterujgcy udostgpnia dwie rozne funkcje monitorujgce temperature silnika.
Zrodia danych o temperaturze oraz limity dotyczace ostrzezen/wytgczania mozna
ustawic¢ dla kazdej funkcji z osobna.

Temperature silnika mozna monitorowac za pomoca:

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

» czujnikéw zainstalowanych w uzwojeniach. Ta metoda umozliwia uzyskanie
doktadniejszych danych modelu silnika.

Model ochrony termicznej silnika jest zgodny z wymaganiami standardu IEC/EN
61800-5-1 ed. 2.1 dotyczgcymi zachowania pamieci termicznej i czuto$ci pomiarow
predkosci. Szacowana temperatura jest zachowywana po wytgczeniu przemiennika
czestotliwosci. Zaleznos¢ od predkosci jest ustawiana przy uzyciu parametréw.
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Uwaga: Z modelu cieplnego silnika mozna korzystac tylko wtedy, gdy do
przemiennika czestotliwosci podtgczony jest tylko jeden silnik.

Model ochrony termicznej silnika

Przemiennik czestotliwos$ci oblicza temperature z uwzglednieniem nastepujgcych
zatozen:

1.

Jesli po raz pierwszy podigczono zrédto zasilania do przemiennika czestotliwosci,
zakfada sie, ze temperatura silnika jest réwna temperaturze otoczenia (zdefiniowanej
w parametrze 35.50 Temperatura otoczenia silnika). Jesli zrédto zasilania zostanie
podiaczone do przemiennika czestotliwosci po raz kolejny, przyjete zostanie
zatozenie, ze temperatura silnika jest rowna oszacowanej temperaturze.

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

Uwaga: Z modelu cieplnego silnika mozna korzystac¢ tylko wtedy, gdy do inwertera
podtgczony jest tylko jeden silnik.

Izolacja i potaczenie czujnika

Jeden czujnik Trzy czujniki
— N S| an
— ! AN o K GND
ilnil ! | ilnik - —
\ - —— GND o | o
L - L
.:_ — AO : : —1 AO
) L GND = TIGND
33nF _L i 330F L
Jeden czujnik Trzy czujniki
T Al1 . — Al
' —{GND T [GND
T ] 1 T T X :
! AO — AO
: " 'GND l GND
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OSTRZEZENIE! Norma IEC 60664 wymaga podwdjnej lub wzmocnionej

izolacji migdzy czesciami i powierzchnig silnika bedacymi pod napieciem i

dostepnymi czesciami wyposazenia elektrycznego, ktore jest nieprzewodzace
lub przewodzgce, ale niepodtgczone do uziemienia.

Aby spetni¢ to wymaganie, nalezy podigczy¢ termistor do zaciskéw sterowania

przemiennika czestotliwosci przy uzyciu jednej z ponizszych metod:

» Oddzielenie termistora od elementéw silnika pod napieciem za pomocg
podwadjnej wzmochnionej izolac;ji.

» Zabezpieczenie wszystkich obwodéw podtgczonych do cyfrowych i analogowych
wejs¢ przemiennika czestotliwosci. Zabezpieczenie przed dotykiem i odizolowanie
od innych obwodoéw niskiego napiecia przy uzyciu podstawowej izolacji (0 napieciu
znamionowym odpowiadajgcym napieciu gtbwnego obwodu przemiennika
czestotliwosci).

« Uzycie zewnetrznego przekaznika termistorowego. Izolacja przekaznika musi
miec¢ takg samg warto$¢ znamionowg napiecia co obwdd gtéwny przemiennika
czestotliwosci.

Monitorowanie temperatury za pomoca czujnikéw Pt100

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

Wyjscie analogowe dostarcza za posrednictwem czujnika staty prgd wzbudzania o
natezeniu 9,1 mA. W miare jak rezystancja czujnika zwieksza sie wraz z temperaturg
silnika, napiecie na czujniku rosnie. Funkcja pomiaru temperatury odczytuje napiecie
na wejsciu analogowym i konwertuje je na warto$¢ temperatury.

Istnieje mozliwos¢ dostosowania limitdw nadzoru temperatury silnika oraz wybrania
sposobu, w jaki przemiennik czestotliwosci zareaguje w przypadku wykrycia zbyt
wysokiej temperatury.

Informacje na temat okablowania czujnika zawiera Podrecznik uzytkownika
przemiennika czestotliwosci.

Ustawienia i diagnostyka
Grupa parametrow 35 Ochrona termiczna silnika (str. 221).

Zdarzenia: —

Automatyczne resetowanie btedéw

Przemiennik czestotliwosci moze automatycznie sie zresetowaé po wystgpieniu
btedow zewnetrznych, przepigcia oraz zbyt niskiego napiecia. Uzytkownik moze
réwniez okresli¢ btad, ktory jest automatycznie resetowany.

Domyslnie funkcja automatycznego resetowania jest wytgczona i uzytkownik moze
ja aktywowac.
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OSTRZEZENIE! Przed aktywacjg funkcji nalezy sie upewni¢, ze nie
A spowoduje to wystgpienia niebezpiecznych sytuacji. Funkcja resetuje
automatycznie przemiennik czestotliwosci i kontynuuje dziatanie po btedzie.

Ustawienia i diagnostyka
Parametry 31.12...31.16.
Zdarzenia: —
Inne programowalne funkcje zabezpieczen

Zdarzenia zewnetrzne (parametry 31.01...31.10)

Pie¢ réznych sygnatéw zdarzen z procesu mozna powigzac z wybranymi wejsciami

w celu wygenerowania sygnatu wytaczenia awaryjnego. W przypadku utraty sygnatu
generowane jest zdarzenie zewnetrzne (btad, ostrzezenie lub zwykly wpis w dzienniku).

Wykrywanie utraty fazy silnika (parametr 31.79)

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

Wykrywanie utraty fazy silnika jest domysinie wtgczone i wySwietla btad 3381 Utrata
fazy wyjsciowej zawsze, kiedy przemiennik czestotliwosci wykryje utrate fazy.
Wykrywanie utraty fazy silnika nalezy wigczac¢ lub wytgcza¢ w zaleznosci od

trybu sterowania silnikiem i prgdu znamionowego w nastepujgcy sposob:

» W przypadku sterowania wektorowego wykrywanie utraty fazy silnika jest zawsze
wigczone i nie istniejg limity operacyjne.

+ W przypadku sterowania skalarnego wykrywanie utraty fazy silnika aktywuje sie,
gdy czestotliwos¢ silnika jest powyzej 10% czestotliwosci znamionowej silnika.
Tego limitu nie mozna zmienic.

* W przypadku silnikdw o prgdzie znamionowym ponizej 1/6 prgdu znamionowego
przemiennika czestotliwosci nadzér musi by¢ wytgczony, poniewaz przemiennik
czestotliwosci nie moze doktadnie zmierzy¢ pradu silnika.

Wykrywanie sygnatu bezpiecznego wytgczania momentu (tylko przetaczniki
czestotliwosci typu ACS180-04S-..., parametr 31.22)

Przemiennik czestotliwosci monitoruje stan wej$¢ funkcji bezpiecznego wytgczania
momentu. Ten parametr umozliwia wybor wskazan podawanych w przypadku utraty
sygnatow. Ten parametr nie wptywa na dziatanie samej funkcji bezpiecznego
wylgczania momentu. Wiecej informacji na temat funkcji bezpiecznego wytgczania
momentu zawiera podrecznik uzytkownika przemiennika czestotliwosci.

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 podigczony do
ztacza silnika przemiennika czestotliwosci). Parametr umozliwia okreslenie, czy
btad ma by¢ generowany, czy nie.
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Zabezpieczenie przed utykiem silnika (parametry 37.24...31.28)

Przemiennik czestotliwosci zabezpiecza silnik w przypadku niespodziewanego
przerwania jego pracy. Istnieje mozliwos¢ dostosowania limitéw nadzoru (prad,
czestotliwos¢ i czas) oraz wybrania sposobu, w jaki przemiennik czestotliwosci
zareaguje na niespodziewane przerwanie pracy przez silnik.

Zabezpieczenie przed nadmierng predkoscia (parametr 37.30)

Uzytkownik moze ustawic limit nadmiernej predkosci (i nadmiernej czestotliwosci)
przez okreslenie marginesu dodawanego do obecnie uzywanych limitéw
maksymalnej i minimalnej predkosci (lub czestotliwosci).

Wykrywanie utraty mozliwosci sterowania lokalnego (parametr 49.05)

Ten parametr umozliwia okreslenie sposobu, w jaki przemiennik czestotliwosci
zareaguje na przerwe w komunikacji z panelem sterowania lub oprogramowaniem
komputerowym.

Nadzér Al (parametry 72.03...12.04)

Parametry umozliwiajg wybor sposobu, w jaki przemiennik czestotliwosci reaguje,
gdy analogowy sygnat wejsciowy wychodzi poza minimalny i/lub maksymalny limit
okreslony dla wejscia.

Nadzér zatrzymania wedtug rampy (parametry 37.32i 31.33)

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

Niestandardowy limit btedu pradu silnika (parametr 37.30)

Program sterujgcy ustawia limit pradu silnika na podstawie konstrukcji przemiennika
czestotliwosci. W wiekszos$ci przypadkéw wartos¢ domysina jest odpowiednia.
Jednak nizszy limit moze zosta¢ ustawiony recznie przez uzytkownika, na przyktad
w celu ochrony silnika z magnesami trwatymi przed rozmagnetyzowaniem.
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Diagnostyka
Komunikaty o bledach i ostrzezenia, rejestrowanie danych
Patrz rozdziat Sledzenie btedéw (str. 331).

Nadzoér sygnatu

Istnieje mozliwos¢ wybrania sze$ciu sygnatéw, ktére majg 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 32.01 Stan nadzoru oraz generowane jest ostrzezenie lub btad.

Nadzorowany sygnat jest filtrowany za pomoca filtru dolnoprzepustowego.

Ustawienia i diagnostyka
Grupa parametrow 32 Nadzor (str. 214).
Zdarzenia: —

Kalkulatory oszczednosci energii

To narzedzie oferuje nastepujgce funkcjonalnosci:

» Optymalizator energetyczny stuzgcy do dostosowywania strumienia silnika w celu
zmaksymalizowania catkowitej wydajnosci systemu.

* Licznik stuzgcy do monitorowania zuzywanej i zaoszczedzanej energii przez silnik
oraz wyswietlania tych wartosci wyrazonych w kWh lub w pienigdzach albo jako
warto$¢ emisji CO,

» Analizator obcigzenia stuzgcy do wyswietlania profilu obcigzenia przemiennika
czestotliwosci (patrz sekcja Analizator obcigzenia na stronie 95).

Ponadto istniejg liczniki wys$wietlajgce zuzycie energii w kWh dla biezacej i
poprzedniej godziny, a takze dla biezgcego i poprzedniego dnia.

Uwaga: Doktadnos¢ obliczania zaoszczedzonej energii jest bezposrednio zalezna od
doktadnosci, z jakg warto$¢ zadana zasilania silnika zostata podana w parametrze
45.19 Moc poréwnawcza.

Ustawienia i diagnostyka
Grupa parametréw 45 Wydajno$c¢ energetyczna (str. 253).

Parametry 01.50 kWh w biezgcej godzinie (str. 109), 01.51 kWh w poprzedniej
godzinie (str. 109), 01.52 kWh w biezgcym dniu (str. 110) i 01.53 kWh w poprzednim
dniu (str. 110).

Zdarzenia: —
Analizator obcigzenia

Rejestrator wartosci szczytowej

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

Program sterujgcy udostepnia dwa rejestratory amplitudy.

W przypadku rejestratora amplitudy 2 uzytkownik moze wybrac¢ sygnat, ktéry ma
by¢ prébkowany w odstepach 200 ms, oraz okresli¢ wartos¢ odpowiadajgcg 100%.
Zgromadzone probki sg sortowane wedtug amplitudy i grupowane w ramach 10
parametréw przeznaczonych tylko do odczytu.

+ Parametr 1 wskazuje cze$¢ probek, ktéra znalazta sie w zakresie od 0 do 10%
wartosci zadanej w czasie rejestrowania.

« Parametr 2 wskazuje czes¢ probek, ktéra znalazta sie w zakresie od 10 do
20% wartosci zadanej w czasie rejestrowania.

* Kolejne parametry zawierajg dalsze wskazania.

Informacje te mozna wyswietli¢ na grafice w panelu sterowania z asystentami oraz
w programie komputerowym Drive Composer.

Czesc¢ wszystkich probek

X X X X X X X X X X
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Zakresy amplitud (parametry
36.40...36.49)

Rejestrator amplitudy 1 stuzy tylko do monitorowania pradu silnika i nie mozna go
zresetowaé. W przypadku rejestratora 1 wartos¢ 100% odpowiada maksymalnej
wartosci pradu wyjsciowego przemiennika czestotliwosci (/,55). Maksymalne
wartosci natezenia wyjscia podano w sekcji Wartosci znamionowe w Podreczniku
uzytkownika przemiennika czestotliwos$ci. Mierzony prad jest stale rejestrowany.
Rozktad prébek pokazujg parametry 36.20...36.29.

Ustawienia i diagnostyka
Grupa parametrow 36 Analiza obcigzenia (str. 227).

Zdarzenia: —




Funkcje programu 97

Rézne

Tworzenie i przywracanie kopii zapasowej
Kopie zapasowe ustawien mozna wykonywac recznie. Sg one zapisywane w panelu
sterowania z asystentami. Panel przechowuje tez jedng automatyczng kopie
zapasowq. Kopie zapasowg mozna przywréci¢ na innym przemienniku czestotliwosci
lub na nowym przemienniku czestotliwosci zastepujgcym przemiennik, ktéry ulegt

awarii. Obstuga tworzenia i przywracania kopii zapasowych jest mozliwa przy uzyciu
panelu i programu komputerowego Drive Composer.

Wiecej informaciji o kopiach zapasowych i ustawieniach zawiera odpowiedni panel
sterowania z asystentami.

Tworzenie kopii zapasowej

Reczna kopia zapasowa

Kopie zapasowg nalezy wykona¢, gdy jest ona potrzebna, na przyktad po
uruchomieniu przemiennika czestotliwo$ci lub gdy majg zostaé skopiowane
ustawienia na inny przemiennik czestotliwosci.

Zmiany parametréw z poziomu interfejsdéw magistrali komunikacyjnej sg ignorowane,
chyba ze wymuszono zapisywanie parametrow.

Automatyczna kopia zapasowa

Panel z asystentami ma miejsce na jedng automatyczng kopie zapasowa.
Automatyczna kopia zapasowa jest tworzona dwie godziny po ostatniej zmianie
parametru. Po ukonczeniu tworzenia kopii zapasowej panel czeka 24 godziny, zanim
sprawdzi, czy zostaly wprowadzone dodatkowe zmiany w parametrach. Jesli zostaty
one wprowadzone, panel tworzy nowg kopie zapasowg, nadpisujgc poprzednig kopie
po dwoch godzinach od ostatniej zmiany.

Nie mozna modyfikowaé czasu opdznienia ani wytgczyé funkcji automatycznego
tworzenia kopii zapasowe;j.

Zmiany parametréw z poziomu interfejsdw magistrali komunikacyjnej sg ignorowane,
chyba ze wymuszono zapisywanie parametrow.

Przywracanie

Kopie zapasowe sg wyswietlane w panelu. Automatyczne i reczne kopie zapasowe
s$g oznaczane oddzielnie.

Uwaga: Aby mozna byto przywroéci¢ kopie zapasowa, przemiennik czestotliwo$ci
musi by¢ sterowany lokalnie.
Ustawienia i diagnostyka

Parametr 96.07 Reczne zapisanie parametru (str.279).
Zdarzenia: —

Zestawy parametrow uzytkownika

Przemiennik czestotliwosci obstuguje cztery zestawy parametréw uzytkownika, ktére
mozna zapisa¢ w pamieci trwatej, a nastepnie przywota¢ za pomocg parametrow
przemiennika czestotliwosci. Ponadto mozna zmienia¢ zestawy parametrow
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uzytkownika przy uzyciu wejs¢ cyfrowych. Aby zmieni¢ zestaw parametrow
uzytkownika, nalezy zatrzymac przemiennik czestotliwosci.

Zestaw parametrow uzytkownika zawiera wszystkie edytowalne parametry
zawarte w grupach od 10 do 99 z wyjgtkiem parametréw magazynowania danych
(47 Magazyn danych).

Jesli w zestawach parametrow 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 sg rézne
silniki, nalezy wykonac bieg identyfikacyjny dla kazdego silnika, a wyniki zapisa¢ w
réznych zestawach uzytkownika. Dzieki temu mozna przywotaé odpowiedni zestaw
parametréw po przetgczeniu silnika.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry 96.70...96.13.
Zdarzenia: —

Parametry magazynowania danych

Dwanascie (osiem 32-bitowych, cztery 16-bitowe) parametry jest zarezerwowanych
dla magazynowania danych. Domyslinie te parametry nie sg potgczone. Mozna ich
wigc uzywac w przypadku tworzenia tgczy, testowania i podczas uruchamiania
przemiennika. W tych parametrach mozna zapisywac¢ informacje i je odczytywac
przy uzyciu zrédta innych parametréw lub pozycji docelowych.

Ustawienia i diagnostyka

Grupa parametrow 47 Magazyn danych (str. 261).
Zdarzenia: —

Obliczanie sumy kontrolnej parametru

Sumy kontrolne parametréw A i B mogg zostaé¢ obliczone na podstawie zestawu
parametréw monitorujgcych zmiany w konfiguracji przemiennika czestotliwosci. Zestawy
parametrow sa rézne dla A i B. Kazda z obliczonych sum kontrolnych jest poréwnywana
z suma kontrolng odpowiedniej wartosci zadanej. W przypadku niezgodnosci
przemiennik czestotliwosci generuje zdarzenie (zdarzenie, ostrzezenie lub btgd).
Obliczong sume kontrolng mozna ustawi¢ jako nowa referencyjng sume kontrolng.

Zestaw parametréow dla sumy kontrolnej A nie obejmuje parametréw ustawien
magistrali komunikacyjne;.

Parametry uwzgledniane przy obliczaniu sumy kontrolnej A to parametry, ktére
uzytkownik moze edytowacé, pochodzace z grup parametréw 10, 15, 19, 20, 21, 22,
23, 24, 25, 28, 30, 31, 32, 35, 36, 37, 40, 41, 45, 46, 71, 95, 96, 97, 98 i 99.
Zestaw parametréw dla sumy kontrolnej B nie obejmuje parametréw:

+ ustawienia magistrali komunikacyjnej,

» ustawien danych silnika,

« ustawien danych energii.
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Parametry uwzgledniane przy obliczaniu sumy kontrolnej B to parametry, ktére
uzytkownik moze edytowac, pochodzace z grup parametrow 10, 15, 19, 20, 21, 22,
23, 24, 25, 28, 30, 31, 32, 35, 36, 37, 40, 41, 46, 71, 95,96 i 97.

Ustawienia i diagnostyka
Parametry 96.54...96.55, 96.68...96.69i 96.71...96.72.

Zdarzenia A686 Niezgodna suma kontrolna (str. 336), B686 Niezgodna suma
kontrolna (str. 341) i 6200 Niezgodna suma kontrolna (str. 345).

Zdarzenia: —

Potencjometr silnika

Potencjometr silnika to licznik, ktérego warto$¢ mozna dostosowaé (zmniejszy¢
i zwiekszy¢) za pomocag dwoch sygnatéw cyfrowych okreslonych przy uzyciu
parametrow.

Gdy ta funkcja jest wigczona, potencjometr silnika przyjmuje ustalong warto$c¢.
W zaleznosci od wybranego trybu warto$é potencjometru silnika jest albo
zapisywana, albo resetowana po cyklu wytgczanie i wigczenia.

Wspotczynnik zmiany definiuje sie jako czas wymagany do zmiany z warto$ci
minimalnej do warto$ci maksymainej i na odwroét. Jesli jednoczesnie zostang
podane sygnaty zmniejszenia i zwiekszenia wartosci, warto$¢ potencjometru
silnika nie ulegnie zmianie.

Jest wyswietlana warto$¢ wyjsciowa funkgji, ktéorg mozna bezposrednio ustawi¢ jako
zrédio wartosci zadanych w gtdwnych parametrach selektora lub uzywac jako wejscia
w przypadku innych parametrow selektora zrodta.

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

1
22.73 4 |_
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Ustawienia i diagnostyka
Parametry 22.71...22.80.
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Zdarzenia: —

Blokada uzytkownika

Aby zapewni¢ wieksze cyberbezpieczehstwo, mozna ustawi¢ hasto gtéwne
zapobiegajgce na przyktad zmianie warto$ci parametréw i/lub tadowaniu programu
wbudowanego albo innych plikéw.

OSTRZEZENIE! Firma ABB nie ponosi odpowiedzialno$ci za jakiekolwiek
A uszkodzenia lub szkody spowodowane nieudang aktywacjg blokady
uzytkownika za pomoca nowego kodu. Patrz Zrzeczenie odpowiedzialnosci
dotyczgce cyberbezpieczenstwa (str. 14).

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

Aby po raz pierwszy aktywowac blokade uzytkownika, nalezy wprowadzi¢ domysiny
kod, 10000000, w parametrze 96.02 Kod. Dzigki temu bedg widoczne parametry
96.100...96.102. Nastepnie nalezy wprowadzi¢ nowy kod w parametrze 96.700
Zmien kod uzytkownika i potwierdzi¢ go przy uzyciu parametru 96.701 Potwierdz kod
uz.. W parametrze 96.102 Funkcja blokady uzytk. nalezy zdefiniowa¢ dziatania,
ktérych wykonywanie ma by¢ zabronione.

Aby zamkng¢ blokade uzytkownika, nalezy wprowadzi¢ niewazny kod w parametrze
96.02 Kod, aktywowac parametr 96.08 Rozruch karty sterowania lub odtgczy¢

i ponownie wigczy¢ zasilanie przemiennika czestotliwosci. Gdy blokada jest
zamknieta, parametry 96.700...96.102 sg ukryte.

Aby ponownie otworzy¢ blokade, nalezy wprowadzi¢ kod w parametrze 96.02 Kod.
Po wprowadzeniu kodu parametry 96.700...96.702 bedg ponownie widoczne.

Ustawienia i diagnostyka
Parametry 96.02 Kod (str. 277) i 96.100...96.102.

Zdarzenia: —
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Parametry

Zawartos¢ tego rozdziatu
*  Wyrazenia i skroty

* Adresy magistrali komunikacyjnej
* Podsumowanie grup parametrow
* Dtuga lista parametrow

* RO6znice w warto$ciach domysinych pomiedzy ustawieniami czestotliwosci
zasilania 50 Hz i 60 Hz
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Wyrazenia i skroty

Wyrazenie

Definicja

Sygnat aktualny

Sygnat zmierzony lub obliczony przez przemiennik czgstotliwosci. Zwykle sygnaty
tego typu moga by¢ wytacznie monitorowane i nie mozna ich korygowaé, jednak
niektére sygnaty pochodzace z licznikéw mozna resetowac.

Dom

Warto$¢ domysina jest wyswietlana w tym samym wierszu co nazwa parametru.
Warto$¢ domysina parametru makra fabrycznego. Informacje o innych
wartosciach parametréw okreslonego makra zawiera rozdziat Makra sterowania.

FbEq16/32

Ekwiwalent magistrali komunikacyjnej dla wersji 16- i 32-bitowej. Sg one
wys$wietlane w tym samym wierszu co zakres parametru lub dla kazdego wyboru.
tacznik (-) wskazuje, ze uzytkownik nie moze uzyskac dostepu do tego parametru
w formacie 16-bitowym.

Roéwnowaznik 32-bitowy dla magistrali komunikacyjnej: skalowanie migdzy
wartoscig widoczng na panelu a liczbg catkowitg uzywang w komunikacji, gdy
warto$¢ 32-bitowa jest wybrana w przypadku transmisji do systemu
zewnetrznego.

Inny

Warto$¢ jest pobierana z innego parametru.
Wybranie opcji ,Inny” powoduje wy$wietlenie listy parametréw, na ktérej
uzytkownik moze okresli¢ parametr zrodtowy.

Inny [bit]

Warto$¢ okreslonego bitu w innym parametrze. Uzytkownik wybiera zrédto z listy
parametréw.

Parametr

Mozliwa do ustawienia przez uzytkownika instrukcja dziatania dla przemiennika
czestotliwosci lub Sygnat aktualny.

p.u.

Na jednostke

[numer parametru]

Warto$¢ parametru

Adresy magistrali komunikacyjnej

Wiecej informacji zawiera rozdziat Sterowanie przez magistrale za po$rednictwem
wbudowanego interfejsu EFB.
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Podsumowanie grup parametréow

Grupa Zawartos¢ Strona

01 Wartosci aktualne Podstawowe sygnaty do monitorowania przemiennika czestotliwosci. 108

03 Wejsciowe wartosci zadane Wartosci zadane odbierane z réznych zrédet. 111

04 Ostrzezenia i bledy Informacje na temat ostatnich ostrzezen i biedéw. 112

05 Diagnostyka Roézne liczniki i pomiary rejestrujgce czas pracy zwigzane z konserwacjg 114
przemiennika czestotliwosci.

06 Stowa sterowania i stanu Stowa sterowania i stanu przemiennika czestotliwosci. 117

07 Informacje systemowe Informacje o elementach sprzgtowych i oprogramowaniu przemiennika 122
czestotliwosci.

10 Standardowe DI, RO Konfiguracja wej$¢ cyfrowych i wyjs¢ przekaznikowych. 122

11 Standardowe DIO, FI, FO Konfiguracja wej$c¢/wyjs¢ cyfrowych. 127

12 Standardowe Al Konfiguracja standardowych wej$¢ analogowych. 131

13 Standardowe AO Konfiguracja standardowych wyj$¢ analogowych. 136

19 Tryb pracy Wybor lokalnych i zewnetrznych zrédet miejsc sterowania i trybdw pracy. 140

20 Start/stop/kierunek Wybor zrédia sygnatéw sterowania start/stop/kierunek oraz zezwolenia 142
na bieg/start/bieg prébny przy uzyciu dodatniej/ujemnej wartosci zadane;j.

21 Tryb start/stop Tryby startu i stopu; tryb zatrzymania awaryjnego oraz wybér zrédta 152
sygnatu; ustawienia magnesowania DC.

22 Wybor wart. zadanej Wybor wartosci zadanej predkosci; ustawienia potencjometru silnika. 160

predkosci

23 Rampa wart. zad. predkos$ci Ustawienia rampy wartosci zadanej predkosci (programowanie czasu 170
przyspieszania i zwalniania przemiennika czestotliwosci).

24 Warunkowa w. zad. predkosci | Obliczenia btedu predkosci; konfiguracja sterowania oknem btedu 175
predkosci; krok btedu predkosci.

25 Sterowanie predko$cig Ustawienia kontrolera predkosci. 175

26 tancuch wart. zad. momentu | Ustawienia fancucha warto$ci zadanej momentu. 181

28 tancuch w. zad. czestotliwosci | Ustawienia fancucha wartosci zadanej czestotliwosci. 185

30 Limity Limity pracy przemiennika czestotliwosci. 197

31 Funkcje btedu Konfiguracja zewnetrznych zdarzen. Wybdr dziatania przemiennika 205
czestotliwosci w sytuacjach wystgpienia btedu.

32 Nadzor Konfiguracja funkcji nadzoru sygnatu 1...3. 214

35 Ochrona termiczna silnika Ustawienia ochrony termicznej silnika, takie jak konfiguracja pomiaru 221
temperatury, definicja krzywej obcigzenia i konfiguracja sterowania
wentylatora silnika.

36 Analiza obcigzenia Ustawienia rejestratora warto$ci szczytowej i amplitudy. 227

37 Krzywa obcigzenia Ustawienia krzywej obcigzenia uzytkownika. 231

uzytkownika

40 PID procesu: zestaw 1 Wartosci parametréw regulatora PID procesu. 234

41 PID procesu: zestaw 2 Drugi zestaw warto$ci parametréw dla regulatora PID dla procesu. 249

44 Sterowanie hamulcem Konfiguracja sterowania hamulcem mechanicznym. 252

mechan.

45 Wydajnosc¢ energetyczna Ustawienia dla kalkulatoréw oszczednosci energii. 253

46 Ust. Ustawienia nadzoru predkosci, filtrowanie aktualnego sygnatu, ogdlne 257

monitorowania/skalowania ustawienia skalowania.

47 Magazyn danych Parametry magazynu danych, w ktérych mozna zapisa¢ dane i z ktérych 261
mozna odczyta¢ dane, uzywajgc ustawien zrodta i miejsca docelowego
innych parametrow.

49 Port komunikacyjny panelu Ustawienia komunikacji dla portu panelu sterowania przemiennika 262

czestotliwosci.
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Grupa Zawartos¢ Strona
58 Wbudowana magistrala Konfiguracja wbudowanego interfejsu magistrali komunikacyjnej (EFB). 264
komunikacyjna
71 Zewnetrzny regulator PID1 Konfiguracja zewnetrznego regulatora PID. 272
95 Konfiguracja sprzetowa Rézne ustawienia zwigzane ze sprzetem. 274
96 System Wybér jezyka, poziomy dostepu, wyboér makro, zapisywanie i przywracanie 276
parametréw, ponowne uruchamianie jednostki sterujgcej, zestawy
parametréow uzytkownika, wybér jednostki, obliczanie sumy kontrolnej
parametru, blokada uzytkownika.
97 Sterowanie silnikiem Czestotliwo$¢ kluczowania; wzmocnienie poslizgu; rezerwa napiecia; 285
hamowanie strumieniem; zabezpieczenie przed pulsacjg obrotéw silnika
(wstrzykniecie sygnatu); kompensacja IR.
98 Parametry silnika uzytkownika | Dane silnika podane przez uzytkownika, ktére sg uzywane w modelu 289
silnika.
99 Dane silnika Ustawienia konfiguraciji silnika. 291

Krétka lista parametrow

Istniejg dwie listy parametrow: krotka i diuga lista parametrow.

Krotka lista parametrow zawiera czesto uzywane parametry uzytkownika. Dtuga
lista parametréw zawiera wszystkie parametry uzytkownika, takze te wymienione
na krotkiej liscie parametréw. Widokiem domysinymi jest krétka lista. Liste mozna
wybraé za pomocg parametru 96.02 Kod.

Parametr Hasto Wybér dtugiej lub krotkiej listy
wejsciowe
1 Krotka lista
96.02 hasto -
2 Dtuga lista

Ponizsza tabela zawiera parametry, ktére sg widoczne na krotkiej liscie. Petne opisy
parametréw znajdujg sie w sekcji Dfuga lista parametrow na stronie 108.

Par. Nr | Par. Nazwa

| Ustawienia/zakres (wartos¢ domysina pogrubiona)

Grupa 99 Dane silnika

99.03 Typ silnika [0]Silnik asynchroniczny, [1]Silnik z magnesami trwatymi
99.04 | Tryb sterowania silnikiem [0]Wektorowy, [1]Skalarny
99.06 Prad znamionowy silnika zalezy od warto$ci znamionowej
99.07 Napigcie znam. silnika zalezy od wartosci znamionowe;j
99.08 Czestotliw. znam. silnika zalezy od wartosci znamionowe;j
99.09 Predkosc¢ znam. silnika zalezy od warto$ci znamionowe;j
99.10 Moc znamionowa silnika zalezy od warto$ci znamionowe;j
99.11 Znamionowy cos @ silnika 0,00 ... 1,00
99.12 | Moment znamionowy silnika zalezy od warto$ci znamionowej
99.16 | Silnik: kolejnos$c faz [0JUVW,[1]JUWV

Grupa 01 Wartosci aktualne (tylko do odczytu)
1.01 Uzyta predko$c silnika -30000,00 = 30000,00 obr./min
1.06 Czestotliwo$¢ wyjsciowa -500,00 ... 500,00 Hz
1.07 Prad silnika 0,00 ... 30000,00 A
1.10 Moment silnika -1600,00% ... 1600,00%
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Par. Nr | Par. Nazwa

Ustawienia/zakres (warto$¢ domysina pogrubiona)

1.1 Napigcie DC

0,00 ... 2000,00 V

1.13 Napiecie wyjsciowe

0... 2000V

1.14 Moc wyjsciowa

-32768,00...32767,00 kW

Grupa 5 Diagnostyka (tylko do odczytu)

5.02 Licznik czasu pracy

0 ... 65535 dni

5.1 Temperatura inwertera

-40,0...160,0%

Grupa 10 Standardowe DI, RO

10.24 | Zrédto RO1

[2]Gotowos$¢ do pracy, [7]Pracuje, [14]Btad, [16]Btad/Ostrzezenie

Grupa 11 Standardowe DI, RO

11.06 | Zrédto wyjscia DO1

[2]Gotowos$¢ do pracy, [7]Pracuje, [14]Btad, [16]Btad/Ostrzezenie

11.21 Konfiguracja DI5

[0]Wejécie cyfrowe, [1]Wejscie analogowe

Grupa 12 Standardowe Al

12.15 Wybor jednostki Al1

[21V, [10]mA

1217 | Min. Al1

-22,000 ... 22,000 mAlub V, 0 mA lub 0 V

1218 | Maks. Al1

-22,000 ... 22,000 mAlub V, 20 mA lub 10 V

12.19 | Al1 skal. do min. Al1

-32768,000 ... 32767,000, 0

12.20 Al1 skal. do maks. Al1

-32768,000 ... 32767,000, 50

12.25 Wybér jednostki Al2

[2]V, [10]mA

12.27 | Min. AI2

-22,000 ... 22,000 mAlub V, 0 mA lub 0 V

12.28 | Maks. Al2

-22,000 ... 22,000 mA lub V, 20 mA lub 10 V

12.29 Al2 skal. do min. Al2

-32768,000 ... 32767,000, 0

12.30 Al2 skal. do maks. Al2

-32768,000 ... 32767,000, 50

Grupa 13 Standardowe AO

13.12 | Zrédio AO1

[3]Czestotliwos¢ wyjsciowa, [4]Prad silnika

13.15 Wybor jednostki AO1

[21V, [10]mA

13.17 | Min. zrédta AO1

-32768,000 ... 32767,000, 0

13.18 | Maks. zrodta AO1

-32768,000 ... 32767,000, 50

13.19 | AO1 z min. zr. AO1

-22,000 ... 22,000 mAlub V, 0 mA lub 0 V

13.20 | AO7 z maks. zr. AO1

-22,000 ... 22,000 mAlub V, 20 mA lub 10 V

Grupa 19 Tryb pracy

19.11 Wybér Zew1/Zew2

[01Zew1, [1]Zew2, [3]DI1, [4]DI2, [5]DI3, [6]DI4, [7]DI5, [32]Wbudowana

magistrala komunikacyjna

19.17 Sterowanie lokalne wyt.

[0INie, [1]Tak

Grupa 20 Start/stop/kierunek

20.01 Komendy Zew1

[O0]Nie wybrano, [1]We1: start, [2]We1: start;We2: kierunek, [3]We1

w przod;We2: st. w tyt, [4]We1P: start;We2: stop,[5]We1P: start;We2:

stop;We3: kier, [6]We1P start w przod;We2P start w tyt;We3 stop,
[14]Wbudowana magistrala komunikacyjna

s st.

20.03 | Zrédto wet Zew1

[0]Zawsze wylaczone, [2]D1, [3]DI2, [4]DI3, [5]DI4, [6]DI5

20.04 | Zrodto we2 Zew1

[0]Zawsze wytaczone,[2]DI1, [3]DI2, [4]DI3, [5]DI4, [6]DI5

20.05 | Zrodio we3 Zew1

[0]Zawsze wylaczone, [2]DI1, [3]DI2, [4]DI3, [5]DI4, [6]DI5
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Par. Nr | Par. Nazwa Ustawienia/zakres (warto$¢ domysina pogrubiona)

20.06 Komendy Zew2 [0]Nie wybrano, [1]We1: start, [2]We1: start;We2: kierunek, [3]We1: st.
w przod;We2: st. w tyh, [4]We1P: start;We2: stop,[5]We1P: start;We2:
stop;We3: kier, [6]We1P start w przod; We2P start w tyl;We3 stop,
[14]Wbudowana magistrala komunikacyjna

20.08 | Zrédio wet Zew?2 [0]Zawsze wytaczone, [2]DI1, [3]DI2, [4]DI3, [5]DI4, [6]DI5

20.09 | Zrédlo we2 Zew2 [0]Zawsze wytaczone, [2]DI1, [3]DI2, [4]DI3, [5]DI4, [6]DI5

20.10 | Zrédlo we3 Zew2 [0]Zawsze wytaczone, [2]DI1, [3]DI2, [4]DI3, [5]DI4, [6]DI5

20.21 Kierunek [0]Zadanie, [1]Do przodu, [2]Do tytu

Grupa 21 Tryb start/stop

21.01 Tryb startu [0]Szybki, [1]Staty czas, [2]Automatyczny

21.02 | Czas magnesowania 0... 10000 ms, 500 ms

21.03 Tryb zatrzymania [0]Wybieg, [1]Rampa

21.19 Tryb skalamego startu [0]Normalny, [1]Staty czas, [2]Automatyczny, [3]Wzmocnienie momentu,
[5]Lotny start

Grupa 22 Wybér wart. zadanej predkosci

22.11 W. zad. pred. 1 Zew1 [1]Skalowane Al1, [2]Skalowane Al2, [8]W. zad. EFB 1, [9]W. zad. EFB
2, [16]PID

22.18 W. zad. pred. 1 Zew2 [0]Zero, [1]Skalowane Al1, [2]Skalowane Al2, [8]W. zad. EFB 1, [9]W.
zad. EFB 2, [16]PID

22.22 Wybor statej predkosci 1 [0]Zawsze wytaczone, [2]DI1, [3]DI2, [4]DI3, [5]DI4, [6]DI5

22.23 Wybor statej predkosci 2 [0]Zawsze wytaczone, [2]DI1, [3]DI2, [4]DI3, [5]DI4, [6]DI5

22.26 | Predko$c¢ stata 1 -30000,00 ... 30000,00 obr./min, 300 obr./min

22.27 Predkosc¢ stata 2 -30000,00 ... 30000,00 obr./min, 600 obr./min

22.28 Predkos$c¢ stafa 3 -30000,00 ... 30000,00 obr./min, 900 obr./min

22.71 Funkcja potencjom. silnika [0]Wytgczone, [1]Wh. (inicj. przy zatrz./wt. zasilania), [2]Wh.

(zawsze wznawiana), [3]Wi. (inicj. do wart. akt.)

22.72 Wart. pocz. potencj. silnika -32768,00 ... 32767,00, 0,00

22.73 Zrédfo gérne potencgj. silnika [0]Nie wybrano, [2]DI1, [3]DI2, [4]DI3, [5]DI4, [6]DI5

22.74 | Zrédio dolne potengj. silnika [0]Nie wybrano, [2]DI1, [3]DI2, [4]DI3, [5]DI4, [6]DI5

22.75 Czas rampy potenc;. silnika 0,0...3600,0 s, 40,0 s

22.76 Wartos¢ min. potencj. silnika -32768,00 ... 32767,00, -50,00

22.77 Wart. maks potencj. silnika -32768,00 ... 32767,00, 50,00

Grupa 23 Rampa wart. zad. predkosci
23.12 Czas przyspieszania 1 0,000 ... 1800,000 s, 3,000 s
23.13 Czas zwalniania 1 0,000 ... 1800,000s, 3,000 s

Grupa 28 tancuch w. zad. czestotliwosci

28.11 W. zad. czest. 1 Zew1 [1]1Skalowane Al1, [2]Skalowane Al2, [8]W. zad. EFB 1, [9]W. zad. EFB
2, [16]PID

28.15 W. zad. czest. 1 Zew2 [0]Zero, [1]Skalowane Al1, [2]Skalowane Al2, [8]W. zad. EFB 1, [9]W.
zad. EFB 2, [16]PID

28.22 Wybor statej czestotliwosci 1 [0]Zawsze wytaczone, [2]DI1, [3]DI2, [4]DI3, [5]DI4, [6]DI5S
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Par. Nr | Par. Nazwa Ustawienia/zakres (wartos¢ domysina pogrubiona)
28.23 Wybor statej czestotliwosci 2 [0]Zawsze wytgczone, [2]DI1, [3]DI2, [4]DI3, [5]DI4, [6]DI5
28.72 Czestotliwo$c: czas przysp. 1 0,000 ... 1800,000 s, 3 s
28.73 Czestotliwo$¢: czas zwaln. 1 0,000 ... 1800,000s, 3 s
28.26 Stata czestotliwosc 1 -500,00 ... 500,00 Hz, 5 Hz
28.27 Stata czestotliwosc 2 -500,00 ... 500,00 Hz, 10Hz
28.28 Stata czestotliwosc 3 -500,00 ... 500,00 Hz, 15Hz

Grupa 30 Limitowanie
30.11 Min. predko$é -30000,00 ... 30000,00 obr./min, -1500,00 obr./min

30.12 | Maks. predko$c¢ -30000,00 ... 30000,00 obr./min, 1500,00 obr./min
30.13 Min. czestotliwos¢ -500 ... 500 Hz, -50Hz
30.14 Maks. czestotliwosc¢ -500 ... 500 Hz, 50Hz
30.17 Maks. prad zalezy od wartosci znamionowe;j

Grupa 31 Funkcje btedu
31.11 Wybér resetu btedu [0]Nieuzywane, [2]DI1, [3]DI2, [4]DI3, [5]DI4, [6]DI5
Grupa 40 PID procesu: zestaw 1

40.07 Tryb pracy regulatora PID [0IWYL, [1]WL, [2]W}. gdy przemiennik pracuje

procesu

40.08 | Zest. 1: zrédito sprz. zwrot. 1 [8]AI1, procent, [9]AI2, procent
40.16 Zest. 1: zrodfo nastawy 1 [2]Wewnetrzna nastawa, [11]Al1, procent, [12]Al2, procent
40.24 Zestaw 1: wewn. nastawa 0 -200000,00 ... 200000,00, 0
40.31 Zest. 1: odwr. rézniczk. [0]Bez odwr. (W zad - Sp zwr), [1]Z odwr. (Sp zwr - W zad)
40.32 Zest. 1: wzmocnienie 0,01 ... 100,00, 1
40.33 Zest. 1: czas catkowania 0,0...9999,0s,60s

Grupa 45 Wydajnos¢ energetyczna
45.11 Optymalizator energii [0]Wytacz, [1]Wiacz
Grupa 58 Wbud. modut komunikacyjny

58.01 Wigczenie protokotu [0]Brak, [1]ModbusRTU
58.03 | Adres wezfa 0...2551
58.04 | Szybkos¢ transmisji [114800, [2]9600, [3]19200, [4]38400, [5]57600, [6]76800, [7]115200
58.05 | Parzystosé [0]8 BRAK 1, [1]8 BRAK 2, [2]8 PARZYSTOSC 1, [3]8 NIEPARZYSTOSC 1
58.06 Sterowanie komunikacjg [0]Wiaczone, [1]Ods$wiez ustawienia
58.14 Reakcja na utrate komunik. [0]Bez dziatania, [1]Btad, [2]Ostatnia predkosc, [5]Ostrzezenie
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Dtuga lista parametrow

Nr Nazwal/wartos¢ Opis Wartosé
domysina
FbEq 16
01 Wartosci aktualne Podstawowe sygnaty do monitorowania przemiennika
czestotliwosci.
Wszystkie parametry w tej grupie sg tylko do odczytu, o ile
nie zaznaczono inacze;.
Uwaga: Wartosci tych sygnatéw aktualnych s filtrowane za
pomocg czasu filtrowania zdefiniowanego w grupie 46 Ust.
monitorowania/skalowania. Listy wyboru dla parametréw w innych
grupach okreslajg warto$¢ nieprzetworzong sygnatu aktualnego.
Jesli na przyktad wybrana jest opcja ,Czestotliwos¢ wyjsciowa”,
element nie wskazuje na warto$¢ parametru 071.06 Czestotliwosc
wyjsciowa, ale na warto$¢ nieprzetworzona.
01.01  Uzyta predko$c silnika Szacowana predko$é silnika. Statg czasu filtrowania dla tego -
sygnatu mozna zdefiniowa¢ za pomoca parametru 46.11 Czas
filtru: predkosc silnika.
-30000,00 ... Szacowana predkos¢ silnika. Patrz
30000,00 obr./min parametr
46.01
01.03  Predkosc silnika % Aktualna predkos¢ jako procentowa warto$¢ predkosci -
synchroniczne;j silnika. Statg czasu filtrowania mozna regulowac¢
za pomocg parametru 46.11 Czas filtru: predkosc silnika.
-1000,00 ... 1000,00% Predkos¢ silnika. Patrz
parametr
46.01
01.06  Czestotliwos¢ wyjsciowa | Szacowana czgstotliwo$¢ wyjsciowa przemiennika w Hz. Statg | -
czasu filtrowania dla tego sygnatu mozna zdefiniowac za
pomoca parametru 46.12 Czas filtru: czest. wyj..
-500,00...500,00 Hz Szacowana czestotliwo$¢ wyjsciowa. Patrz
parametr
46.02
01.07  Prad silnika Zmierzony (absolutny) prad silnika w A. -
0,00...30000,00 Prad silnika. Patrz
parametr
46.05
01.08  Prad silnika % Prad silnika (prad wyjéciowy przemiennika czgstotliwosci) -
wart.znam.siln. jako procentowa warto$¢ pradu znamionowego silnika.
0,0...1000,0% Prad silnika. 1=1%
01.09  Prad silnika % Prad silnika (prad wyj$ciowy przemiennika czestotliwosci) -
wart.znam.przem. jako procentowa wartos¢ prgdu znamionowego przemiennika
czestotliwosci.
0,0...1000,0% Prad silnika. 1=1%
01.10  Moment silnika Moment silnika w procentach znamionowego momentu silnika. | -
Patrz tez parametr 01.30 Skala momentu znamion.
Statg czasu filtrowania dla tego sygnatu mozna zdefiniowa¢
za pomocg parametru 46.13 Czas filtru: moment silnika.
-1600,0...1600,0% Moment silnika. Patrz
parametr
46.03
01.11  Napigcie DC Zmierzone napigcie posrednie tgcza DC. -
0,00...2000,00 V Napigcie fgcza DC. 10=1V
01.13  Napiecie wyjsciowe Obliczone napiecie silnika w V AC. -
0...2000 V Napigcie silnika. 1=1V
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Nr Nazwa/wartos¢ Opis Wartos¢
domysina
FbEq 16
01.14  Moc wyjsciowa Zmierzona moc wyjsciowa w kW. Jednostka jest wybierana przez | -
parametr 96.16 Wybor jednostki. Statg czasu filtrowania mozna
regulowa¢ za pomocg parametru 46.74 Czas filtru: moc.
-32768,00 ... Moc wyjsciowa. Patrz parametr
32767,00 kW 46.04
01.15  Moc wyjsciowa % Zmierzona moc wyjsciowa w procentach znamionowej mocy -
wart.znam.siln. silnika.
-300,00 ... 300,00% Moc wyjéciowa. 10=1%
01.17  Moc na wale silnika Szacowana moc mechaniczna na wale silnika w KW lub KM. -
Parametr 96.16 Wybor jednostki definiuje jednostke. Stalg czasu
filtrowania mozna regulowac¢ za pomocg parametru 46.74 Czas
filtru: moc.
-32768,00 ... Moc na wale silnika. Patrz parametr
32767,00 kW lub KM 46.04
01.18  Licznik GWh inwertera llo$¢ energii przekazanej przez przemiennik czestotliwosci -
(w obu kierunkach) w petnych gigawatogodzinach. Warto$¢
minimalna wynosi zero.
0...65535 GWh Energia w GWh. 1=1GWh
01.19  Licznik MWh inwertera llos¢ energii przekazanej przez przemiennik czgstotliwo$ci -
(w obu kierunkach) w petnych megawatogodzinach. Za kazdym
razem, gdy licznik sie przekreci, warto$¢ parametru 07.78
Licznik GWh inwertera jest zwiekszana. Warto$¢ minimalna
Wynosi zero.
0...1000 MWh Energia w MWh. 1=1MWh
01.20  Licznik kWh inwertera llo$¢ energii przekazanej przez przemiennik czestotliwosci -
(w obu kierunkach) w petnych kilowatogodzinach. Za kazdym
razem, gdy licznik sie przekreci, wartos¢ parametru 071.79
Licznik MWh inwertera jest zwigkszana. Warto$¢ minimalna
Wynosi zero.
0...1000 kWh Energia w kWh. 10 =1 kWh
01.24  Akt. strumien % Uzywana warto$¢ zadana strumienia w procentach wartosci -
znamionowej strumienia silnika.
0...200% Warto$¢ zadana strumienia. 1=1%
01.30  Skala momentu znamion. | Moment znamionowy w niutonometrach, co odpowiada wartosci | 0
100%.
Uwaga: Ta warto$¢ jest kopiowana z parametru 99.12 Moment
znamionowy silnika, jesli zostat podany. W przeciwnym
przypadku jest ona obliczana na podstawie innych danych
silnika.
0,000... Moment znamionowy. 1=100
4000000 N'm lub Ib-ft jednostek
01.50 kWh w biezgcej godzinie | Zuzycie energii w biezgcej godzinie. Jest to energia zuzyta -/-
w ciggu ostatnich 60 minut (niekoniecznie z ciggtej eksploatacji),
gdy dziatat przemiennik czestotliwosci. Nie jest to energia od
ostatniej peinej godziny. Gdy przemiennik czestotliwosci
zostanie uruchomiony ponownie, warto$¢ jest ustawiana na
warto$¢ z poprzedniego cyklu zasilania.
0,00...1000000,00 kWh | Energia. 1=1kWh
01.51 kWh w poprzedniej Zuzycie energii podczas poprzedniej godziny. Wartos¢ kWh w -
godzinie biezgcej godzinie jest zapisywana tutaj, gdy jej wartosci byty
gromadzone przez 60 minut. Gdy przemiennik czestotliwosci
zostanie uruchomiony ponownie, warto$¢ jest ustawiana na
warto$¢ z poprzedniego cyklu zasilania.
0,00...1000000,00 kWh | Energia. 1=1kWh
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Nr Nazwa/wartos¢ Opis Wartos¢
domysina
FbEq 16
01.52  kWh w biezgcym dniu Zuzycie energii w biezacym dniu. Jest to energia zuzyta w ciggu | -
ostatnich 24 godzin (niekoniecznie z ciagtej eksploatacji), gdy
dziatat przemiennik czestotliwo$ci. Nie jest to energia z dnia
kalendarzowego. Gdy przemiennik czestotliwosci zostanie
uruchomiony ponownie, warto$¢ jest ustawiana na warto$¢
z poprzedniego cyklu zasilania.
0,00...1000000,00 kWh | Energia. 1=1kWh
01.53  kWh w poprzednim dniu | Zuzycie energii w poprzednim dniu. Gdy przemiennik -
czestotliwosci zostanie uruchomiony ponownie, warto$¢ jest
ustawiana na warto$¢ z poprzedniego cyklu zasilania.
0,00 ... 1000000,00 kWh | Energia. 1=1kWh
01.54  Skumul. energia llo$¢ energii przekazanej przez przemiennik czestotliwosci -
inwertera (w obu kierunkach) w petnych kilowatogodzinach. Wartos¢
minimalna wynosi zero.
-200000000.0... Energia w kWh. 10 =1 kWh
200000000,0 kWh
01.55  Licznik GWh inw. llo$¢ energii przekazanej przez przemiennik czestotliwosci -
(resetow.) (w obu kierunkach) w petnych gigawatogodzinach. Warto$¢
minimalna wynosi zero.
Warto$¢ mozna zresetowaé, ustawiajac jg na zero.
Zresetowanie dowolnego z parametrow 01.55...01.58 powoduje
zresetowanie wszystkich tych parametréw.
0...65535 GWh Energia w GWh. 1=1GWh
01.56  Licznik MWh inw. llos¢ energii przekazanej przez przemiennik czestotliwosci -
(resetow.) (w obu kierunkach) w petnych megawatogodzinach. Za kazdym
razem, gdy licznik sie przekreci, warto$¢ parametru 01.55
Licznik GWh inw. (resetow.) jest zwiekszana. Warto$¢ minimalna
wynosi zero.
Warto$¢ mozna zresetowaé, ustawiajac jg na zero.
Zresetowanie dowolnego z parametrow 071.55...01.58 powoduje
zresetowanie wszystkich tych parametrow.
0...1000 MWh Energia w MWh. 1=1MWh
01.57  Licznik kWh inw. llos¢ energii przekazanej przez przemiennik czestotliwosci -
(resetow.) (w obu kierunkach) w petnych kilowatogodzinach. Za kazdym
razem, gdy licznik sie przekreci, warto$¢ parametru 01.56
Licznik MWh inw. (resetow.) jest zwigkszana. Warto$¢ minimalna
wynosi zero.
Warto$¢ mozna zresetowaé, ustawiajac jg na zero.
Zresetowanie dowolnego z parametrow 071.55...01.58 powoduje
zresetowanie wszystkich tych parametrow.
0...1000 kWh Energia w kWh. 10 =1 kWh
01.58  Skumul. energia inw. llo$¢ energii przekazanej przez przemiennik czestotliwosci -
(resetow.) (w obu kierunkach) w petnych kilowatogodzinach. Warto$¢
minimalna wynosi zero.
Warto$¢ mozna zresetowac, ustawiajac jg na zero.
Zresetowanie dowolnego z parametréw 071.55...01.58 powoduje
zresetowanie wszystkich tych parametrow.
-200000000.0... Energia w kWh. 10 =1 kWh
200000000,0 kWh
01.61  Uzyta bezwzgl. pred. Warto$¢ bezwzgledna uzytej predkosci silnika 01.071 Uzyta -
silnika predkosc silnika.
0,00 ... 30000,00 obr./min 1 =1 obr./min
01.62  Bezwzgledna predk. Warto$¢ bezwzgledna procentu predkosci silnika 07.03 -

silnika %

Predko$¢ silnika %

0,00 ... 1000,00%

10=1%
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Nr Nazwalwartos¢ Opis Wartos¢
domysina
FbEq 16

01.63  Bezwzgl.czestotliwosc Warto$¢ bezwzgledna czestotliwosci wyjsciowej 01.06
wyj. Czestotliwo$¢ wyjsciowa
0,00...500,00 Hz 1=1Hz

01.64  Bezwzgl. moment silnika | Warto$¢ bezwzglgdna momentu silnika 071.70 Moment silnika. -
0,0...1600,0% 1=1%

01.65  Bezwzgl. moc wyjsciowa | Warto$¢ bezwzgledna mocy wyjsciowej 01.74 Moc wyj$ciowa. -
0,00...32767,00 kW 1=1kW

01.66  Bez. moc wyj. % wart. Warto$¢ bezwzgledna procentu mocy wyjsciowej wartosci -
znam sil. znamionowej silnika 071.15 Moc wyjsciowa % wart.znam.siln..

0,00 ... 300,00% 1=1%

01.68  Bezwzgledna moc na Warto$¢ bezwzgledna mocy na wale silnika 01.77 Moc na wale | -
wale silnika silnika.
0,00...332767,00 kW 1=1kW

03 Wejsciowe wartosci Wartosci zadane odbierane z ré6znych zrédet.

zadane Wszystkie parametry w tej grupie sg tylko do odczytu, o ile nie

zaznaczono inaczej.
03.01  Warto$c¢ zadana panelu | Warto$¢ zadana trybu lokalnego jest podawana na podstawie 0
panelu sterowania
-100000,00 ... Warto$¢ zadana panelu sterowania lub programu 1=
100000,00 obr./min, komputerowego. 10 jednostek
Hz lub %

03.02  Zdalna wart. zad. panelu | Warto$¢ zadana trybu zdalnego z panelu sterowania -
-100000,00 ... Warto$¢ zadana panelu sterowania lub programu 1=
100000,00 obr./min, komputerowego. 10 jednostek
Hz lub %

03.09 Wart. zadana 1 EFB Zeskalowana warto$¢ zadana 1 odebrana przy uzyciu interfejsu | —

wbudowanej magistrali komunikacyjnej. Skalowanie jest
okreslone przez parametr 58.26 EFB: typ warto$ci zadanej 1

-30000.00 ... 30000.00 Zeskalowana wartos$¢ zadana 1 odebrana przy uzyciu interfejsu | 1 =10
wbudowanej magistrali komunikacyjnej.

03.10  Wart. zadana 2 EFB Skalowana wbudowana magistrala komunikacyjna, warto$é -

zadana 2.

-30000.00 ... 30000.00 Zeskalowana warto$¢ zadana 2 odebrana przy uzyciu interfejsu | 1 =10
wbudowanej magistrali komunikacyjnej. Skalowanie jest
okreslone przez parametr 58.27 EFB: typ warto$ci zadanej 2

03.17  Panel zintegrowany Warto$¢ zadana trybu lokalnego ze zintegrowanego panelu 0

(wartos¢ zadana) sterowania. Jednostka (obr./min, Hz lub %) jest ustawiana na
podstawie parametru.
-100000,00 ... Warto$¢ zadana zintegrowanego panelu sterowania. 1=10
100000,00 obr./min,
Hz lub %

03.18  Panel zintegrowany Warto$¢ zadana trybu zdalnego ze zintegrowanego panelu 0
(zdalna warto$¢ zadana) | sterowania.

-100000,00 ... Warto$¢ zadana zintegrowanego panelu sterowania. 1=10

100000,00 obr./min,
Hz lub %
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04 Ostrzezenia i bledy Informacje na temat ostatnich ostrzezer i btedéw.
Objasnienia poszczegolnych kodow ostrzezen i bledéw zawiera
rozdziat Sledzenie btedéw.
Wszystkie parametry w tej grupie sg tylko do odczytu, o ile nie
zaznaczono inacze;j.
04.01 Bfad powodujgcy zatrz. Kod pierwszego aktywnego btedu (btedu, ktéry spowodowat -
awar. awaryjne zatrzymanie przemiennika czgstotliwosci po jego
dojsciu do rejestru wytaczen awaryjnych).
0000h...FFFFh Kod btedu. 1=1
04.02  Aktywny btad 2 Drugi aktywny btad w rejestrze wytaczen awaryjnych. -
0000h...FFFFh Kod btedu. 1=1
04.03  Aktywny btad 3 Trzeci aktywny btad w rejestrze wytgczen awaryjnych. -
0000h...FFFFh Kod btedu. 1=1
04,06  Aktywne ostrzezenie 1 Pierwsze aktywne ostrzezenie w rejestrze ostrzezen. -
0000h...FFFFh Kod ostrzezenia. 1=1
04.07  Aktywne ostrzezenie 2 Drugie aktywne ostrzezenie w rejestrze ostrzezen. -
0000h...FFFFh Kod ostrzezenia. 1=1
04.08  Aktywne ostrzezenie 3 Trzecie aktywne ostrzezenie w rejestrze ostrzezen. -
0000h...FFFFh Kod ostrzezenia. 1=1
04,11 Najnowszy btgd Najnowszy btad w magazynie dziennikow wytgczen awaryjnych. | -
Magazyn dziennikéw wytaczen awaryjnych jest tadowany
z aktywnymi btedami w kolejnosci ich wystgpienia.
0000h...FFFFh Kod btedu. 1=1
04.12 2. najnowszy bfgd Drugi btgd w magazynie dziennikéw wytgczen awaryjnych. -
0000h...FFFFh Kod btedu. 1=1
04.13 3. najnowszy bfgd Trzeci btad w magazynie dziennikéw wytgczen awaryjnych. -
0000h...FFFFh Kod btedu. 1=1
04.16  Najnowsze ostrzezenie Najnowsze ostrzezenie w magazynie dziennikéw ostrzezen. -
Magazyn dziennikéw ostrzezen jest tadowany z aktywnymi
ostrzezeniami w kolejno$ci ich wystgpienia.
0000h...FFFFh Kod ostrzezenia. 1=1
04.17 2. najnowsze ostrzezenie | Drugie ostrzezenie w magazynie dziennikéw wytgczen -
awaryjnych.
0000h...FFFFh Kod ostrzezenia. 1=1
04.18 3. najnowsze ostrzezenie | Trzecie ostrzezenie w magazynie dziennikéw wytgczen -
awaryjnych.
0000h...FFFFh Kod ostrzezenia. 1=1
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04.40  Stowo zdarzenia 1 Wyswietla stowo zdarzenia zdefiniowane przez uzytkownika. To | -
stowo zapisuje stany zdarzen (ostrzezenia, btedy lub zdarzenia)
wybrane za pomocg parametréw 04.41...04.71.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
Bit Nazwa Opis
0 Bit uzytkownika 0 1 = Zdarzenie wybrane za pomocg parametru 04.41 jest aktywne.
1 Bit uzytkownika 1 1 = Zdarzenie wybrane za pomocg parametru 04.43 jest aktywne.
15 Bit uzytkownika 15 |1 = Zdarzenie wybrane za pomocg parametru 04.71 jest aktywne.
0000h...FFFFh 1=1
04.41  Kod stowa zdarzenia 1 Wybiera kod szesnastkowy zdarzenia (ostrzezenie, btad lub 0X2310h
bit 0 zdarzenie), ktorego stan jest wyswietlony jako bit 0 parametru
04.40. Kody zdarzen mozna znalezé w rozdziale Sledzenie
bledow (str. 337).
0000h...FFFFh Kod zdarzenia. 1=1
04.43  Kod stowa zdarzenia 1 Wybiera kod szesnastkowy zdarzenia (ostrzezenie, btad lub 0X3210h
bit 1 zdarzenie), ktérego stan jest wyswietlony jako bit 1 parametru
04.40. Kody zdarzen mozna znalez¢ w rozdziale Sledzenie
bfedéw (str. 337).
0000h...FFFFh Kod zdarzenia. 1=1
04.45  Kod stowa zdarzenia 1 0X4310h
bit 2
04.47  Kod stowa zdarzenia 1 0X2340h
bit 3
04.49  Kod stowa zdarzenia 1 0X0000h
bit 4
04.51  Kod stowa zdarzenia 1 0X3220h
bit 5
04.53  Kod stowa zdarzenia 1 0X80A0h
bit 6
04.55  Kod stowa zdarzenia 1 0X0000h
bit 7
04.57  Kod stowa zdarzenia 1 0X7122h
bit 8
04.59  Kod stowa zdarzenia 1 0X7081h
bit 9
04.61  Kod stowa zdarzenia 1 O0XFF61h
bit 10
04.63  Kod stowa zdarzenia 1 0X7121h
bit 11
04.65 Kod stowa zdarzenia 1 0X4110h
bit 12
04.67  Kod stowa zdarzenia 1 0X9081h
bit 13
04.69  Kod stowa zdarzenia 1 0X9082h
bit 14
04.71  Kod stowa zdarzenia 1 Wybiera kod szesnastkowy zdarzenia (ostrzezenie, btad lub 0X2330h
bit 15 zdarzenie), ktorego stan jest wyswietlony jako bit 15 parametru
04.40. Kody zdarzen mozna znalez¢ w rozdziale Sledzenie
btedéw (str. 337).
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0000h...FFFFh Kod zdarzenia. 1=1
05 Diagnostyka Roézne liczniki i pomiary rejestrujgce czas pracy, zwigzane
z konserwacjg przemiennika czestotliwosci.
Wszystkie parametry w tej grupie sa tylko do odczytu, o ile
nie zaznaczono inacze;.
05.01  Licznik czasu wigczenia | Licznik czasu przemiennik czestotliwo$ci. Licznik dziata, gdy -
przemiennik czestotliwosci jest wigczony.
0...65535d Licznik czasu (liczba dni). 1=1d
05.02  Licznik czasu pracy Licznik rejestrujgcy czas pracy silnika. Licznik dziata, gdy -
inwerter wykonuje modulacje.
0...65535d Licznik rejestrujgcy czas pracy silnika. 1=1d
05.03  Godziny pracy Powigzany parametr to 05.02 Licznik czasu pracy w godzinach, | -
tzn. 24 * warto$¢ 05.02 + utamkowa czes¢ dnia.
0... Godziny. 1=1h
429496729,5 h
05.04  Licznik czasu wigcz. Czas pracy wentylatora chtodzgcego przemiennik -
went. czestotliwosci. Mozna go zresetowa¢ w panelu sterowania,
przytrzymujac nacisniety przycisk Reset przez ponad 3 sekundy.
0...65535d Czas pracy wentylatora chtodzgcego. 1=1d
05.10  Temperatura karty Zmierzona temperatura karty sterowania -
sterowania
-100 ... 300°C lub °F Temperatura w stopniach Celsjusza lub Fahrenheita. 1 = jednostka
05.11 Temperatura inwertera Szacowana temperatura przemiennika czestotliwos$ci w wartosci | -
procentowej limitu btedu. Limit btedu zalezy od typu przemiennika
czestotliwosci.
0,0% =0C (32F)
100,0% = Limit btedu
-40,0...160,0% Temperatura w procentach. 1=1%
05.20  Stowo diagnostyczne 1 Stowo diagnostyczne 1. Prawdopodobne przyczyny i $rodki 0b0000
naprawcze przedstawiono w rozdziale Sledzenie btedéw.
Bit Nazwa Wartos¢
0 Dowolne ostrzezenie lub Tak = Przemiennik czgstotliwo$ci wygenerowat ostrzezenie lub
btad przerwat dziatanie w wyniku btedu.
1 Dowolne ostrzezenie Tak = Przemiennik czestotliwosci wygenerowat ostrzezenie.
2 Dowolny btad Tak = Przemiennik czestotliwosci przerwat dziatanie w wyniku btedu.
3 Zarezerwowane
4 Limit btedu przetezenia Tak = Przemiennik czestotliwosci przerwat dziatanie w wyniku btedu
2310 Przetezenie.
5 Zarezerwowane
6 Przepigcie DC Tak = Przemiennik czestotliwosci przerwat dziatanie w wyniku btedu
3210 Przepigcie tgcza DC.
7 Za niskie napigcie DC Tak = Przemiennik czestotliwosci przerwat dziatanie w wyniku btedu
3220 Niedostateczne napiecie tgcza DC.
8 Zarezerwowane
9 Btad nadmiernej Tak = Przemiennik czestotliwos$ci przerwat dziatanie w wyniku btedu
temperatury urzadzenia 4310 Nadmierna temperatura.
10...15  |Zarezerwowane

0b0000...0b1111

Stowo diagnostyczne 1. 1=1
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05.21  Stowo diagnostyczne 2 Stowo diagnostyczne 2. Prawdopodobne przyczyny i $rodki 0b0000
naprawcze przedstawiono w rozdziale Sledzenie btedéw.
Bit Nazwa |Wartosé
0..9 Zarezerwowane
10 Btad nadmiernej temperatury Tak = Przemiennik czestotliwo$ci przerwat dziatanie w wyniku
silnika btedu 4981 Temperatura zewnetrzna 1.
11...15 |Zarezerwowane
0b0000...0b1111 Stowo diagnostyczne 2. 1=1
05.22  Stowo diagnostyczne 3 Stowo diagnostyczne 3. Prawdopodobne przyczyny i Srodki 0b0000
naprawcze przedstawiono w rozdziale Sledzenie bfedow.
Bit Nazwa Wartos¢
0..8 Zarezerwowane
9 Impuls kWh 1 = Impuls kWh jest aktywny.
10 Zarezerwowane
1 Polecenie 1 = Wentylator przemiennika czestotliwosci obraca sie z predkoscig
wentylatora wiekszg niz jatowa.
12...15 |Zarezerwowane
0b0000...0b1111 Stowo diagnostyczne 3. 1=1
05.80  Predk. silnika przy Wyswietla predkos¢ silnika (07.07) w chwili wystgpienia btedu. | -
btedzie
-30000,00... Predkos$¢ silnika w chwili wystapienia btedu. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
05.81  Czestotl. wyj. przy Wyswietla czestotliwo$é wyjsciowg (01.06) w chwili wystgpienia | -
btedzie btedu.
-500,00...500,00 Hz Czestotliwo$¢ wyjsciowa w chwili wystgpienia btedu Patrz parametr
46.02
05.82  Napigcie DC przy btedzie | Wy$wietla napigcie tgcza DC (01.71) w chwili wystgpienia btedu. | -
0,00...2000,00 V Napigcie DC w chwili wystgpienia btedu. 10=1V
05.83  Prad silnika przy btedzie | Wyswietla prad silnika (07.07) w chwili wystapienia btedu. -
0,00...30000,00 A Prad silnika w chwili wystgpienia btedu. Patrz parametr
46.05
05.84  Mom. siln. podczas btedu | Wy$wietla moment silnika (07.70) w chwili wystapienia btedu -

-1600,0...1600,0%

Patrz parametr
46.03

Moment silnika w chwili wystgpienia btedu.
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05.85  Gt. st. stanu podczas Wyswietla gtéwne stowo stanu (06.77) w chwili wystgpienia btedu. | 0000h
btedu Liste bitow zawiera opis parametru 06.71 Gféwne sfowo stanu.
Bit Nazwa
0 Gotowos¢ do WE.
1 Gotowos¢ do pracy
2 Warto$¢ zadana gotowa
3 Wyt awaryjne
4 Nieuzywane
5 Nieuzywane
6 Nieuzywane
7 Ostrzezenie
8 Modulowanie
9 Zdalne
10 Sie¢ OK
1 Bit uzytkownika O
12 Bit uzytkownika 1
13 Bit uzytkownika 2
14 t adowanie
15 Bit uzytkownika 3
0000h...FFFFh Gtéwne stowo stanu w chwili wystgpienia btedu. 1=1
05.86  Opozn. stan wej. DI przy | Wyswietla stan wejscia DI po op6znieniach (70.02) w chwili 0000h
bt. wystgpienia btedu. Liste bitdw zawiera opis parametru
10.02Stan DI po opéznieniach.
0000h...FFFFh Stan wejscia DI po opdznieniach w chwili wystgpienia btedu. 1=1
05.87  Temp. inw. podczas Wyswietla temperature inwertera (05. 77) w chwili wystgpienia -
btedu btedu.
-40...160°C Temperatura inwertera w chwili wystgpienia btedu. 1=1°C
05.88 Uz w. zad. podczas Wyswietla warto$¢ zadang uzywang (28.01/26.73/23.01) -
btedu w chwili wystgpienia btedu. Rodzaj wartosci zadanej zalezy
od wybranego trybu pracy (79.07).
-500,00...500,00 Hz/ Warto$¢ zadana w chwili wystgpienia btedu. Patrz parametr
46.02/
-1600,0...1600,0%/ Patrz parametr
46.03/
30000.00... Patrz parametr

30000,00 obr./min

46.01
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06 Sfowa sterowania i Stowa sterowania i stanu przemiennika czestotliwosci.
stanu
06.01 Gtéwne stowo Gtéwne stowo sterowania przemiennika czestotliwosci. Ten 0000h
sterowania parametr pokazuje sygnaty sterowania odbierane z wybranych
zroédet (takich jak wejscia cyfrowe, interfejs magistrali
komunikacyjnej czy program aplikacyjny).
Przypisane bity stowa sg opisane na stronie 360. Powigzane
stowa stanu sg przedstawione na stronach 360.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
Uwaga: W przypadku sterowania przez magistrale
komunikacyjng warto$¢ parametru nie jest taka sama jak
warto$¢, ktérg odbiera on ze sterownika PLC.
Bit Nazwa
0 OFF1_ CONTROL
1 OFF2_ CONTROL
2 OFF3_ CONTROL
3 INHIBIT_ OPERATION
4 RAMP_OUT_ ZERO
5 RAMP_HOLD
6 RAMP_IN_ZERO
7 RESET
8 JOGGING_1
9 JOGGING_2
10 REMOTE_ CMD
11 EXT_CTRL_LOC
12 USER 0
13 USER_1
14 USER_2
15 USER_3
0000h...FFFFh Gtéwne stowo sterowania. 1=1
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06.11  Gtéwne stowo stanu Gtoéwne stowo stanu profilu przemiennikéw czestotliwosci ABB. | 0000h

Odzwierciedla stan przemiennika czestotliwosci bez wzgledu na
zrédto sterowania, czyli system magistrali komunikacyjnej, panel
sterowania, narzedzie komputerowe, standardowe we/wy,
program aplikacyjny lub programowanie sekwencji, oraz bez
wzgledu na aktualny profil sterowania uzywany do sterowania
przemiennikiem czestotliwosci.

Przypisania bitéw sg opisane na stronie 363 (Zawarto$¢ stowa
sterowania magistrali komunikacyjnej). Wykres stanéw
(poprawny dla profilu przemiennikéw czestotliwosci ABB)
znajduje sie na stronie 365.

Ten parametr jest tylko do odczytu.

Uwaga: W przypadku sterowania przez magistrale
komunikacyjng warto$¢ parametru nie jest taka sama jak
warto$¢, ktérg odbiera on ze sterownika PLC.

@
=

Nazwa

RDY_ON

RDY_RUN

RDY_REF

TRIPPED

OFF _2_STATUS

OFF_3_STATUS

SWC_ON_ INHIB

ALARM

O N[O OB W N 2O

AT_ SETPOINT

©

REMOTE

=
o

ABOVE_ LIMIT

=
g

USER 0

=
N

USER_1

=
w

USER_2

-
»

USER_3

=
o

Zarezerwowane

0000h...FFFFh

Gtéwne stowo stanu.
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06.16  Stowo stanu 1 Stowo stanu 1 przemiennika czestotliwosci. -
przemiennika Ten parametr jest tylko do odczytu.

Bit Nazwa Opis

0 Wigczone 1 = Obecny jest zaréwno sygnat zezwolenia na bieg (patrz parametr 20.12),
jak i zezwolenia na start (20.79). Uwaga: Wystapienie btedu nie ma wptywu
na ten bit.

1 Przerwane 1 = Przerwanie startu. Aby uruchomi¢ przemiennik czestotliwosci, sygnat
przerywania (patrz parametr 06.78) musi zosta¢ usuniety, a sygnat startu
wydany ponownie.

2 Natadowane DC 1 = Obwdd DC jest natadowany

3 Gotowos¢ do startu |1 = Przemiennik czestotliwosci jest gotowy do odebrania polecenia startu

4 Zgodnie z wart. zad. |1 = Przemiennik czestotliwosci jest gotowy do dazenia do wartosci zadanej

5 Uruchomiony 1 = Przemiennik czestotliwosci zostat uruchomiony

6 Modulowanie 1 = Przemiennik czgstotliwo$ci przeprowadza modulacje (stan wyjsciowy
jest sterowany)

7 Limitowanie 1 = Dowolny limit (predko$¢, moment itp.) jest aktywny

8 Sterowanie lokalne |1 = Przemiennik czestotliwosci jest w trybie sterowania lokalnego

10 Zew1 aktywne 1 = Miejsce sterowania ZEW1 jest aktywne

1 Zew?2 aktywne 1 = Miejsce sterowania ZEW2 jest aktywne

12 Zarezerwowane

13 Zadanie 1 = Zazadano uruchomienia. 0 = gdy sygnat zezwolenia na obracanie

uruchomienia (patrz parametr 20.22) to 0 (obracanie silnika jest wytgczone).

14 Bieg 1 = Przemiennik czestotliwosci pracuje

15 Zarezerwowane

0000h...FFFFh Stowo stanu 1 przemiennika czestotliwosci. 1=1

06.17  Stowo stanu 2 Stowo stanu 2 przemiennika czestotliwosci. -

przemiennika Ten parametr jest tylko do odczytu.

Bit Nazwa Opis

0 Bieg ident. zakoncz. 1 = Bieg identyfikacyjny silnika zostat wykonany

1 Namagnesowany 1 = Silnik zostat namagnesowany

2 Sterowanie momentem |1 = Tryb sterowania momentem jest aktywny

3 Sterowanie predkoscig |1 = Tryb sterowania predkoscig jest aktywny

4 Zarezerwowane

5 Bezp. w. zad. aktywna 1 = Warto$¢ zadana ,bezpiecznej predkosci” jest stosowana przez

funkcje takie jak parametry 49.05

6 Ost. predkos¢ aktywna 1 = Warto$¢ zadana ,ostatniej predkosci” jest stosowana przez
funkcje takie jak parametry 49.05

7 Zarezerwowane

8 Btad zatrz. awaryjnego |1 = Zatrzymanie awaryjne nie powiodto sie (patrz parametry 31.32i 31.33)

9 Bieg probny aktywny 1 = Sygnat wigczania biegu prébnego jest aktywny

10 Ponad limit Aktualna predkos¢, czestotliwos¢ lub moment sg réwne limitowi
(zdefiniowanemu przez parametry 46.31...45.33) lub przekraczajg go.
Obowigzuje w obu kierunkach obrotu.

11...12 |Zarezerwowane

13 Aktywne opdzn. 1 = Opdznienie startu jest aktywne (par. 27.22).

uruchomienia
14...15 |Zarezerwowane

0000h...FFFFh

| Stowo stanu 2 przemiennika czestotliwosci.
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06.18  Stowo stanu przerw. Stowo stanu przerwania startu. Okresla ono zrédto sygnatu, -
startu ktéry zapobiega uruchomieniu przemiennika czestotliwosci.

Warunki oznaczone gwiazdka (*) wymagajg tylko ponownego
wydania sygnatu startu, aby zresetowac przerwanie startu.
W przypadku wszystkich innych wystapien warunek
zabezpieczenia przed nieoczekiwanym startem musi zosta¢
najpierw usuniety.

Patrz tez parametr 06.16 Stowo stanu 1 przemiennika, bit 1.
Ten parametr jest tylko do odczytu.

Bit Nazwa Opis
0 Brak gotow. do pracy 1 = Brak napigcia DC lub przemiennik czestotliwosci ma nieprawidiowo
ustawione parametry. Nalezy sprawdzi¢ parametry w grupie 95 i 99.

1 Zmiana lokaliz. ster. *1 = Miejsce sterowania zostato zmienione

2 Przerwanie SSW 1 = Program sterujgcy utrzymuije sig w stanie przerwania

3 Resetowanie btedu *1 = Blad zostat zresetowany

4 Utrata wigcz. startu 1 = Brak sygnatu zezwolenia na start

5 Utrata zezwol. na bieg 1 = Brak sygnatu zezwolenia na bieg

6 Zarezerwowane

7 STO 1 = Funkcja bezpiecznego wytagczania momentu jest aktywna

8 Kalibracja pradu zakoncz. |* 1 = Proces kalibracji prgdu zostat ukonczony

9 Bieg ident. zakoniczony |* 1 = Bieg identyfikacyjny silnika zostat ukoriczony

10 Zarezerwowane —

1" Wytgczanie awaryjne 1 |1 = Sygnat zatrzymania awaryjnego (tryb off1)

12 Wylaczanie awaryjne 2 |1 = Sygnat zatrzymania awaryjnego (tryb off2)

13 Wytaczenie awaryjne 3 |1 = Sygnat zatrzymania awaryjnego (tryb off3)

14 Przerwanie aut. reset. 1 = Funkcja automatycznego resetowania zapobiega wykonaniu

operaciji
15 Bieg prébny aktywny 1 = Sygnat wigczania biegu prébnego zapobiega wykonaniu operacji
0000h...FFFFh Stowo stanu zabezpieczenia przed nieoczekiwanym startem. 1=1
06.19  Stowo stanu ster. Stowo stanu sterowania predkoscia. -

predkoscig Ten parametr jest tylko do odczytu.

Bit Nazwa Opis
1 = Przemiennik czestotliwosci dziata ponizej limitu predkos$ci zerowe;j

0 Predkos$¢ zerowa (par. 21.06) dla czasu zdefiniowanego przez parametr 21.07 Opo6z.
predkosci zerowej

1 Do przodu 1= Prz'enlwiennik czestqtliwo§c! dziata w kjerunku QO przodu z
predkoscig przekraczajagca limit predkosci zerowej (parametr 21.06)

2 Do tylu 1= Przemignniklczlestotliwo’égi dziata w kierunku do tytu z predkoscig
przekraczajgca limit predkosci zerowej (parametr 21.06)

3 Poza oknem Predko$¢ poza oknem

4 Wewn.sp.zwr.od predk. Oszacowanie uzyte na potrzeby sterowania silnikiem.

7 Zadanie dowolnej statej 1 = Wybrano statg predko$¢ lub czestotliwos¢, patrz parametr 06.20

predk. ponizej.
10...15 |Zarezerwowane

0000h...FFFFh Stowo stanu sterowania predkoscia. 1=1
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06.20  Stowo stanu predkosci Stowo stanu statej predkosci/czestotliwosci. Wskazuje, ktéra -
statej stata predkos$¢ lub czestotliwos¢ jest aktywna (jesli jest obecna).
Patrz tez parametr 06.19 Stowo stanu ster. predkoscig, bit 7 oraz
sekcja State predkosci/czestotliwosci.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
Bit Nazwa Opis
0 Stata predkosé 1 1 = Wybrano statg predkos¢ lub czestotliwos¢ 1
1 Stata predkos¢ 2 1 = Wybrano statg predkosc¢ lub czgstotliwos¢ 2
2 Stata predkosé¢ 3 1 = Wybrano statg predkos¢ lub czgstotliwos¢ 3
3 Stata predkos¢ 4 1 = Wybrano statg predko$¢ lub czestotliwos$¢ 4
4 Stata predkos¢ 5 1 = Wybrano statg predkosc lub czgstotliwos¢ 5
5 Stata predkos¢ 6 1 = Wybrano statg predkos$¢ lub czestotliwos¢ 6
6 Stata predkos¢ 7 1 = Wybrano statg predkos$¢ lub czestotliwos¢ 7
7..15 Zarezerwowane
0000h...FFFFh Stowo stanu statej predkosci/czestotliwosci. 1=1
06.21  Stowo stanu 3 Stowo stanu 3 przemiennika czestotliwosci. -
przemiennika Ten parametr jest tylko do odczytu.
Bit Nazwa Opis
0 Trzymanie DC aktywne 1 = Trzymanie pragdem DC jest aktywne
1 Magnesow. dodatk. aktywne 1 = Magnesowanie dodatkowe jest aktywne
2 Nagrz. wst. silnika aktywne 1 = Nagrzewanie wstepne silnika jest aktywne
3 Ptynny start PM aktywny 1 = Plynny start PM jest aktywny
4 Znane potozenie wirnika 1 = Potozenie wirnika jest znane
5 Hamulec DC aktywny 1 = Hamulec DC jest aktywny
6...15 Zarezerwowane
0000h...FFFFh Stowo stanu 1 przemiennika czestotliwosci. 1=1
06.29 Wybér bitu 10 MSW Wybiera zrédio binarne, ktérego stan jest przesytany jako bit 10 | Ponad limit
(Bit uzytkownika 0) z parametru 06.71 Gtéwne stowo stanu.
Fatsz 0. 0
Prawda 1. 1
Ponad limit Bit 10 parametru 06.17 Stowo stanu 2 przemiennika. 2
Inny [bit] Wybdér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty). -
06.30  Wybor bitu 11 MSW Wybiera zrédto binarne, ktérego stan jest przesytany jako bit 11 | Zewnetrzna
(Bit uzytkownika 0) z parametru 06.17 Gtéwne stowo stanu. lokalizacja
sterowania
Fatsz 0. 0
Prawda 1. 1
Zewnegtrzna lokalizacja Bit 11 parametru 06.01 Gtéwne stowo sterowania. 2
sterowania
Inny [bit] Wybdr zrédta (patrz Wyrazenia i skroty). -
06.31 Wybér bitu 12 MSW Wybiera zrédto binarne, ktérego stan jest przesytany jako bit 12 | Zewn. zezwol.
(Bit uzytkownika 1) z parametru 06.71 Gtéwne stowo stanu. na bieg
Fatsz 0. 0
Prawda 1. 1
Zewn. zezwol. na bieg Stan zewnetrznego zrodta sygnatu zezwolenia na bieg (patrz 2
parametr 20.12 Zrodfo zezwolenia na bieg 1).
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Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skroty). -

06.32  Wybor bitu 13 MSW Wybiera zrddto binarne, ktdrego stan jest przesytany jako bit 13 | Fatsz
(Bit uzytkownika 2) z parametru 06.711 Gtéwne stowo stanu.

Falsz 0. 0
Prawda 1. 1
Inny [bit] Wybor zrédia (patrz Wyrazenia i skréty). -

06.33  Wybor bitu 14 MSW Wybiera zrédto binarne, ktdrego stan jest przesytany jako bit 14 | Fafsz
(Bit uzytkownika 3) z parametru 06.17 Gtéwne stowo stanu.

Falsz 0. 0
Prawda 1. 1
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skroty). -

07 Informacje systemowe | Informacje o elementach sprzetowych i oprogramowaniu
przemiennika czestotliwosci.

Wszystkie parametry w tej grupie sg przeznaczone tylko do
odczytu.

07.03  ID typu przemiennika Typ przemiennika czestotliwosci/inwertera. -

07.04  Nazwa opr. sprzetowego | Identyfikacja oprogramowania. -

07.05 Wersja opr. sprzetowego | Numer wersji oprogramowania. -

07.06  Nazwa pak. fadowania Nazwa pakietu tadujgcego oprogramowanie. -

07.07  Wersja pak. tadowania Numer wersji pakietu tadujgcego oprogramowanie. -

07.11 Wykorzystanie CPU Obcigzenie mikroprocesora w procentach. -

0...100% Obciazenie mikroprocesora. 1=1-
07.25  Nazwa pakietu Pierwsze pie¢ liter ASCII nazwy nadanej pakietowi -
dostosowania dostosowania. Petna nazwa jest widoczna w obszarze
Informacje systemowe na panelu sterowania lub w programie
komputerowym Drive Composer.
_N/A_ = Brak.

07.26 Wersja pakietu dost. Nr wersji pakietu dostosowania. Widoczne réwniez w obszarze | -
Informacje systemowe na panelu sterowania lub w programie
komputerowym Drive Composer.

10 Standardowe DI, RO Konfiguracja wej$¢ cyfrowych i wyjs¢ przekaznikowych.

10.01  Stan DI Wyswietla stan wej$¢ cyfrowych. 0000h

Bit Wart.

0 DI1 = Stan wejscia cyfrowego 1.

1 DI2 = Stan wejscia cyfrowego 2.

2 DI3 = Stan wejscia cyfrowego 3.

3 Dl4 = Stan wejscia cyfrowego 4.

4 DI5 = Stan wejscia cyfrowego 5.

6...15 Zarezerwowane.

0000h...FFFFh Stan wej$¢ cyfrowych. 1=1
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10.02  Stan DI po opoznieniach | Wyswietla stan wej$¢ cyfrowych. Stowo jest aktualizowane tylko | 0000h
po opdznieniu aktywacji/dezaktywaciji.
Bit Wart.
0 DI1 = Op6zniony stan wejscia cyfrowego 1.
1 DI1 = Op6zniony stan wej$cia cyfrowego 2.
2 DI1 = Opézniony stan wejscia cyfrowego 3.
3 DI1 = Opdzniony stan wej$cia cyfrowego 4.
4 DI5 = Opdzniony stan wejscia cyfrowego 5.
6...15 Zarezerwowane.
0000h...FFFFh Opozniony stan wej$¢ cyfrowych. 1=1
10.03  Wybér wymuszenia DI Wybierz wejscia cyfrowe, ktérych stan bedzie sterowany za 0000h
pomocg parametru 10.04 Wymuszone warto$ci DI. Bit w
parametrze 10.04 Wymuszone warto$ci DI jest obecny dla
kazdego wejscia cyfrowego, a jego warto$¢ jest stosowana
zawsze, gdy odpowiedni bit w tym parametrze ma warto$é 1.
Uwaga: Rozruch i cykl zasilania resetujg wymuszone ustawienia
(parametry 70.03i 10.04).
Bit Wart.
0 1 = Wymuszenie wartos$ci wejscia DI1 na warto$¢ bitu 0 z parametru 10.04 Wymuszone
warto$ci DI.
1 1 = Wymuszenie wartosci wejécia DI2 na warto$¢ bitu 1 z parametru 10.04 Wymuszone
warto$ci DI.
2 1 = Wymuszenie wartosci wejscia DI3 na warto$¢ bitu 2 z parametru 10.04 Wymuszone
wartosci DI.
3 1 = Wymuszenie wartosci wejscia DI4 na warto$¢ bitu 3 z parametru 710.04 Wymuszone
warto$ci DI.
4 1 = Wymuszenie warto$ci wejécia DI5 na warto$¢ bitu 4 z parametru 70.04 Wymuszone
warto$ci DI.
5..15 Zarezerwowane.
0000h...FFFFh Nadpisanie wyboru wej$¢ cyfrowych. 1=1
10.04 Wymuszone warto$ci DI | Okresla wymuszone warto$ci wejs¢ analogowych wybranych za | 0000h

pomocg parametru 10.03 Wybdr wymuszenia DI. Mozliwe jest
tylko wymuszenie wejécia, ktére zostato wybrane za pomocg
parametru 10.03 Wyb6ér wymuszenia DI.

Bit 0 to wymuszona warto$¢ wejscia DI1.

Bit Wart.

0 Wymusza warto$¢ tego bitu rowng DI1, jesli tak zdefiniowano w parametrze 710.03 Wybér
wymuszenia DI.

1 Wymusza warto$¢ tego bitu réwng DI2, jesli tak zdefiniowano w parametrze 10.03 Wybér
wymuszenia DI.

2 Wymusza warto$¢ tego bitu réwng DI3, jesli tak zdefiniowano w parametrze 10.03 Wybor
wymuszenia DI.

3 Wymusza wartos$¢ tego bitu réwng Dl4, jesli tak zdefiniowano w parametrze 10.03 Wybér
wymuszenia DI.

4 Wymusza warto$¢ tego bitu réwng DI5, jesli tak zdefiniowano w parametrze 10.03 Wybér
wymuszenia DI.

5..15 |Zarezerwowane.

0000h...FFFFh Wymuszane wartos$ci wejs¢ cyfrowych. 1=1
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10.05  Opodznienie Wt. DI1 Okresla opdznienie aktywacji wyjscia cyfrowego DI1. 0.0 -
‘ ‘ 1
Stan wybranego
zrodta
E— 0
1
Stan DI po
opdznieniach 0
<> < > <> < > Czas
tyy, tyyt, tyy, tyyys,
twy. = 10.05 Opdznienie WE.. DI1
by, = 10.06 Opoznienie WYE.DI1
0,0 ...3000,0s Opdznienie aktywacji wyjscia DI1. 10=1-
10.06  Opdznienie WYt.DI1 Okresla opoznienie dezaktywacji wyjscia cyfrowego DI1. Patrz | 0.0 -
parametr 10.05 Opdznienie Wt. DI1.
0,0 ...3000,0s Opédznienie dezaktywaciji wyjscia DI1. 10=1-
10.07  Opdznienie Wt.DI2 Okresla opo6znienie aktywacji wyjscia cyfrowego DI2. Patrz 0.0-
parametr 10.05 Opdznienie Wt. DI1.
0,0 ...3000,0 s Opdznienie aktywacji wyjscia DI2. 10=1-
10.08  Opdznienie WYt.DI2 Okresla opoznienie dezaktywacji wyjscia cyfrowego DI2. Patrz | 0.0 -
parametr 10.05 Opdznienie Wt. DI1.
0,0 ...3000,0s Opédznienie dezaktywaciji wyjscia DI2. 10=1-
10.09  Opdznienie Wt.DI3 Okresla opoznienie aktywacji wyjscia cyfrowego DI3. Patrz 0.0-
parametr 10.05 Opdznienie Wt. DI1.
0,0 ...3000,0s Opdznienie aktywacji wyjscia DI3. 10=1-
10.10  Opdznienie WYt.DI3 Okresla opoznienie dezaktywacji wyjscia cyfrowego DI3. Patrz | 0.0 -
parametr 10.05 Opdznienie Wt. DI1.
0,0 ... 3000,0 s Opédznienie dezaktywaciji wyjscia DI3. 10=1-
10.11  Opdznienie Wt.DI4 Okresla opoznienie aktywacji wyjscia cyfrowego DI4. Patrz 0.0-
parametr 10.05 Opdznienie Wt. DI1.
0,0 ...3000,0s Opdznienie aktywacji wyjscia DI4. 10=1-
10.12  Opdznienie WYt.DI4 Okresla opoznienie dezaktywacji wyjscia cyfrowego DI4. Patrz | 0.0 -
parametr 10.05 Op6znienie Wt. DI1.
0,0 ...3000,0 s Opoznienie dezaktywacji wyjscia DI4. 10=1-
10.13  Opdznienie WE.DI5 Okresla opoznienie aktywacji wyjscia cyfrowego DI5. Patrz 0.0-
parametr 10.05 Opdznienie Wt. DI1.
0,0 ...3000,0 s Opdznienie aktywacji wyjscia DI5. 10=1-
10.14  Opdznienie WYt.DI5 Okresla opoznienie dezaktywaciji wyjscia cyfrowego DI5. Patrz | 0.0 -
parametr 10.05 Opd6znienie Wt. DI1.
0,0 ...3000,0 s Opoznienie dezaktywacji wyjscia DI5. 10=1-
10.21  Stan wyjs¢ RO Stan wyjs$¢ przekaznikowych RO1. -
Bit Wart.
0 1 = wyjscie RO1 jest zasilane.
1...16 |Zarezerwowane.
0000h...FFFFh Stan wyjs¢ przekaznikowych. 1=1
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10.22  Wybdr wymuszenia RO | Wybiera wyjscia przekaznikowe, ktére bedg sterowany za 0000h
pomocg parametru 70.23. Sygnaty podigczone do wyjs¢
przekaznikowych mozna nadpisaé, np. na potrzeby testowania.
Bit w parametrze 10.23 Wymuszone dane RO jest obecny dla
kazdego wyjscia przekaznikowego, a jego warto$é jest
stosowana zawsze, gdy odpowiedni bit w tym parametrze
ma wartos¢ 1.
Uwaga: Rozruchi cykl zasilania resetujg wymuszone ustawienia
(parametry 10.221i 10.23).
Bit Wart.
0 1 = Wymuszenie warto$ci wyjscia RO1 na warto$¢ bitu 0 z parametru 10.23 Wymuszone dane RO
(0 = Tryb normalny).
1...15  |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Nadpisanie wyboru wyj$¢ przekaznikowych. 1=1
10.23  Wymuszone dane RO Zawiera wartosci wyjs¢ przekaznikowych uzywane zamiast
podtgczonych sygnatéw, jesli wybrano je w parametrze 10.22
Wyboér wymuszenia RO. Bit 0 to wymuszona wartosé
wyjécia RO1.
Umozliwia to testowanie funkcji przemiennika czestotliwosci bez
uzycia okablowania. Przekazywane sg opdznienia Ton i Toff.
Bit Wart.
0 Warto$¢ wymuszona (0 lub 1) parametru 10.22 Wybdr wymuszenia RO.
1...15 Zarezerwowane
0000h...FFFFh Wymuszone wartoséci RO. 1=1
10.24  Zrédio RO1 Wybiera sygnat przemiennika czgstotliwo$ci do potgczenia Btad (-1)
z wyj$ciem przekaznikowym RO1.
Brak zasilania Wyjscie nie ma zasilania. 0
Aktywne Wyjscie ma zasilanie. 1
Gotowos¢ do pracy Bit 1 parametru 06.71 Gféwne stowo stanu. 2
Wigczone Bit 0 parametru 06.76 Stowo stanu 1 przemiennika. 4
Uruchomiony Bit 5 parametru 06.76 Stowo stanu 1 przemiennika. 5
Namagnesowany Bit 1 parametru 06.77 Stowo stanu 2 przemiennika. 6
Bieg Bit 6 parametru 06.76 Stowo stanu 1 przemiennika. 7
Wartos$¢ zadana gotowa | Bit 2 parametru 06.711 Gtéwne stowo stanu. 8
W punkcie pracy Bit 8 parametru 06.71 Gféwne stowo stanu. 9
Bieg do tytu Bit 2 parametru 06.19 Stowo stanu ster. predkoscig. 10
Predko$¢ zerowa Bit 0 parametru 06.19 Stowo stanu ster. predkoscig. "
Ponad limit Bit 10 parametru 06.77 Stowo stanu 2 przemiennika. 12
Ostrzezenie Bit 7 parametru 06.71 Gféwne stowo stanu. 13
Btad Bit 3 parametru 06.71 Gféwne stowo stanu. 14
Btad (-1) Odwrécony bit 3 parametru 06.11 Gtéwne stowo stanu. 15
Btad/Ostrzezenie Aktywne jest ostrzezenie lub biad. 16
Przetezenie Przemiennik czestotliwosci jest wytgczany awaryjnie z powodu 17
btedu przetgzenia.
Przepiecie Przemiennik czestotliwosci jest wytaczany awaryjnie z powodu 18
btedu przepiecia.
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Temperatura Przemiennik czestotliwo$ci jest wytaczany awaryjnie z powodu | 19
przemiennika btedu temperatury przemiennika czestotliwosci.
czestotliwosci
Za niskie napiecie Przemiennik czestotliwosci jest wytgczany awaryjnie z powodu | 20
bfedu zbyt niskiego napigcia.
Temperatura silnika Przemiennik czestotliwos$ci jest wytaczany awaryjnie z powodu 21
btedu temperatury silnika.
Komenda hamowania Bit 0 parametru 44.01 Ster. hamowaniem: stan. 22
Zew?2 aktywne Bit 11 parametru 06.716 Stowo stanu 1 przemiennika. 23
Zdalne sterowanie Bit 9 parametru 06.17 Gfdwne stowo stanu. 24
Nadzér 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru. 33
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru. 34
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru. 35
Opoznienie startu Bit 13 parametru 06.17 Stowo stanu 2 przemiennika. 39
Bit 0 stowa ster. RO/DIO | Bit 0 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO. 40
Stowo zdarzenia 1 Parametr 04.40 Stowo zdarzenia 1. 53
Krzywa obcigzenia Bit 3 (Poza limitem obcigzenia) parametru 37.07 Stowo stanu 61
uzytkownika wyj$cia ULC (patrz strona 237).
Stowo sterowania Odwzorowane na odpowiedni PIT w parametrze 10.99 Sfowo 62
RO/DIO sterowania RO/DIO. Na przyktad Bit 0 parametru 710.99 Sfowo
sterowania RO/DIO steruje wyjsciem RO1.
Inny [bit] Wybor zrédia (patrz Wyrazenia i skréty). -
10.25  Opdznienie Wt. RO1 Okresla opo6znienie aktywacji wyjscia przekaznikowego RO1. 0.0-
' ' 1
Stan wybranego
zrodta
I 0
1
Stan RO
0
<> < > <> < > Czas
tyy, tyyt, By, tys,
twy, = 10.25 Opdznienie WE. RO1
tyyi, = 10.26 Opbznienie WYt. RO1
0,0 ...3000,0s Opdznienie aktywacji wejscia RO1. 10=1-
10.26  Opdznienie WYt. RO1 Okresla opo6znienie dezaktywacji wyjscia przekaznikowego 0.0-
RO1. Patrz parametr 10.25 Opé6znienie Wt. RO1.
0,0 ...3000,0 s Opoznienie dezaktywacji wejscia RO1. 10=1-
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10.99  Stowo sterowania
RO/DIO

Parametr magazynu do sterowania wyjsciami przekaznikowymi, | 0000h
np. przy uzyciu interfejsu wbudowanej magistrali komunikacyjnej.
Aby sterowa¢ wyjéciami przekaznikowymi (RO) przemiennika
czestotliwosci, nalezy wystac stowo sterujgce z przypisaniami
bitéw przedstawionymi ponizej jako dane we/wy Modbus. Nalezy
ustawi¢ parametr wyboru elementu docelowego tych danych
(58,101...58.114) na Stowo sterowania RO/DIO. W parametrze
wyboru elementu zrédtowego wybranego wyjscia nalezy wybraé
odpowiedni bit tego stowa.

Bit Nazwa

Opis

0 RO1

Bity zrodtowe dla wyj$¢ przekaznikowych (zobacz parametr 10.24).

8 DO1

0000h...FFFFh

Stowo sterowania RO. 1=1

10.101 Licznik przetaczen RO1

Wyswietla liczbe razy, gdy wyjscie przekaznikowe RO1 -
zmienito stan.

0...4294967000

Licznik zmiany stanu. 1=1

11 Standardowe DIO, Fl,
FO

Konfiguracja cyfrowych we/wy (DIO) do uzycia jako wejscia
cyfrowe

11.02  Stan DIO po

Wyswietla stan wyj$¢ cyfrowych DO1 po opéznieniach. To stowo | -

opdznieniach jest aktualizowane tylko po opéznieniach aktywacji/dezaktywaciji
(jesli zostaty okreslone).
Przyktad: 0001 = DO1 jest wigczone.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
DO1 Opdzniony stan wyjscia cyfrowego 1. 1=1
0000b...0001b Stan wyjs¢é cyfrowych. 1=1
11.03 Wyboér wymuszenia DIO | Wybiera wyjscia przekaznikowe, ktére beda sterowany za 0000h

pomocg parametru 71.04. Sygnaty podtgczone do cyfrowych
wyj$¢ mozna nadpisac¢, np. na potrzeby testowania. Bit

w parametrze 11.04 Wymuszenie wartosci DO1 jest obecny
dla kazdego wyjécia przekaznikowego, a jego warto$¢ jest
stosowana zawsze, gdy odpowiedni bit w tym parametrze
ma warto$é 1.

Uwaga: Rozruch i cykl zasilania resetujg wymuszone
ustawienia (parametry 17.03i 11.04).

Bit Wart.
0 1 = Wymuszenie wartosci wyjscia DO1 na warto$¢ bitu 0 z parametru 11.04 Wymuszenie wartosci
DO1.

1..15 Zarezerwowane

0000h...FFFFh

Wymuszone wybory wejs¢/wyjs¢ cyfrowych. 1=1
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11.04  Wymuszenie wartosci Zawiera wartosci wyj$¢ cyfrowych, ktérych uzyto, zamiast 0000h
DO1 podigczonych sygnatéw, jesli zostaty wybrane w parametrze
11.03.
Wybér wymuszenia DIO. Bit 0 to wymuszona warto$¢ wyjscia DO1.
Umozliwia to testowanie funkcji przemiennika czestotliwosci bez
uzycia okablowania. Przekazywane sg opoznienia Ty, i Tyy.
Bit Wart.
0 1 = Wymusza warto$¢ tego bitu réwng wyjsciu DO1, jesli tak zdefiniowano w parametrze
11.03 Wyb6r wymuszenia DO.
1..15 Zarezerwowane
0000h...FFFFh Wymuszone wartosci wyjs$¢ cyfrowych. 1=1
11.06  Zrédto wyjscia DO1 Wybiera sygnat przemiennika czestotliwosci do potgczenia Brak zasilania
z wyjsciem cyfrowym DO1.
Brak zasilania Wyjscie nie jest zasilone. 0
Zasilanie Wyjscie ma zasilanie. 1
Gotowos$¢ do pracy Bit 1 parametru 06.11 Gféwne stowo stanu. 2
Wiaczone Bit 0 parametru 06.16 Sfowo stanu 1 przemiennika. 4
Uruchomiony Bit 5 parametru 06.16 Sfowo stanu 1 przemiennika. 5
Namagnesowany Bit 1 parametru 06.17 Stowo stanu 2 przemiennika. 6
Bieg Bit 6 parametru 06.16 Sfowo stanu 1 przemiennika. 7
Warto$¢ zadana gotowa | Bit 2 parametru 06. 11 Gtéwne stowo stanu. 8
W punkcie pracy Bit 8 parametru 06.11 Gféwne stowo stanu. 9
Do tytu Bit 2 parametru 06.19 Sfowo stanu ster. predko$cig. 10
Predkos¢ zerowa Bit 0 parametru 06.19 Sfowo stanu ster. predko$cig. 1
Ponad limit Bit 10 parametru 06.17 Sftowo stanu 2 przemiennika. 12
Ostrzezenie Bit 7 parametru 06.11 Gféwne stowo stanu. 13
Btad Bit 3 parametru 06.11 Gféwne stowo stanu. 14
Btad (-1) Odwrocony bit 3 parametru 06. 11 Gtdwne sfowo stanu. 15
Btad/Ostrzezenie Aktywne jest ostrzezenie lub btad. 16
Przetezenie Przemiennik czestotliwo$ci jest wytgczany awaryjnie z powodu 17
bfedu przetezenia.
Przepigcie Przemiennik czestotliwosci jest wytgczany awaryjnie z powodu 18
btedu przepiecia.
Temperatura przemiennika | Przemiennik czestotliwosci jest wytgczany awaryjnie z powodu 19
czestotliwosci bfedu temperatury przemiennika czestotliwosci.
Za niskie napigcie Przemiennik czgstotliwo$ci jest wytaczany awaryjnie z powodu 20
bfedu zbyt niskiego napigcia.
Temperatura silnika Przemiennik czgstotliwo$ci jest wytaczany awaryjnie z powodu 21
bigdu temperatury silnika.
Polecenie hamowania Bit O parametru 44.01 Ster. hamowaniem: stan. 22
Zew?2 aktywne Bit 11 parametru 06.16 Stowo stanu 1 przemiennika. 23
Zdalne sterowanie Bit 9 parametru 06. 11 Gféwne stowo stanu. 24
Nadzor 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru. 33
Nadzor 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru. 34
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Nadzoér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru. 35
Opoznienie startu Bit 13 parametru 06.17 Sfowo stanu 2 przemiennika. 39
Bit 0 stowa ster. RO/DIO | Bit 0 parametru 70.99 Stowo sterowania RO/DIO. 40
Stowo zdarzenia 1 Parametr 04.40 Stowo zdarzenia 1. 53
Krzywa obcigzenia Bit 3 (Poza limitem obcigzenia) parametru 37.071 Stowo stanu 61
uzytkownika wyjécia ULC (patrz strona 237).
Stowo sterowania Odwzorowane na odpowiedni PIT w parametrze 710.99 Stowo 62
RO/DIO sterowania RO/DIO. Na przyktad Bit 0 parametru 70.99 Stowo
sterowania RO/DIO steruje wyjsciem przekaznikowym RO1, Bit
8 parametru 10.99 Sfowo sterowania RO/DIO steruje wyjsciem
cyfrowym DO1 itd.
Inny [bit] Wybdér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty). -
11.07  Opdznienie Wt. DO1 Okresla opdznienie aktywacji wejscia/wyjscia cyfrowego DO1 0,00s
(gdy jest uzywane jako cyfrowe wyjscie lub wejscie).
0,0 ...3000,0 s Opoznienie aktywacji wyjécia DO1. 10=1s
11.08  Opodznienie WYt. DO1 Okresla opdznienie dezaktywacji wejscia/wyjscia cyfrowego 0,00s
DO1 (gdy jest uzywane jako cyfrowe wyjscie lub wejscie).
Patrz parametr 11.07 Opéznienie Wt. DO1T.
0,0 ...3000,0 s Opoznienie dezaktywacji wyjscia DO1. 10=1s
11.13  Konfiguracja DI3 Wybiera typ wejscia cyfrowego DI3: normalne wejscie cyfrowe Wejscie
lub wej$cie czgstotliwosciowe. cyfrowe
Wejscie cyfrowe Wejscie cyfrowe. Aby uzyska¢ wiecej informacji, zobacz 0
parametr 11.42.
Wejscie czestotliwosciowe | Wejscie czgstotliwosciowe. 1
11.17  Konfiguracja DI4 Wybiera typ wejscia cyfrowego DI4: normalne wejécie cyfrowe Wejscie
lub wejscie czestotliwosciowe. cyfrowe
Wejscie cyfrowe Wejscie cyfrowe. 0
Wejscie czgstotliwosciowe | Wejscie czgstotliwosciowe. 1
11.21 Konfiguracja DI5 Wybiera typ wejscia cyfrowego DI5: normalne wejscie cyfrowe Wejscie
lub wej$cie analogowe. analogowe
Wejscie cyfrowe Wejscie cyfrowe. 0
Wejscie analogowe Wejscie analogowe. 2
11.38 Wej. czest. 1: wart. akt. Wyswietla warto$¢ wejsciowego sygnatu czestotliwosci 1 przed | -
skalowaniem. Patrz parametr 711.42 Wej. czest. 1: minimum.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
0 ... 16000 Hz Nieskalowana warto$¢ wejsciowego sygnatu czestotliwosci 1. 1=1Hz
11.39 Wej.czest. 1: wart.skalow. | Wyswietla warto$¢ wejsciowego sygnatu czestotliwosci 1 po -
skalowaniu. Patrz parametr 11.42 Wej. czest. 1: minimum.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-32768,000... 32767,000 | Skalowana warto$¢ wejsciowego sygnatu czestotliwosci 1. 1=1
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11.42  Wej. czest. 1: minimum | Definiuje minimalng warto$¢ czestotliwosci dochodzacej do 0 Hz
wejscia czestotliwosciowego 1.
Wejséciowy sygnat czestotliwosci (11.38 Wej. czest. 1: wart. akt.)
jest skalowany do postaci sygnatu wewnetrznego (77.39
Wej.czest.1: wart.skalow.) za pomocg parametrow 171.42...11.45
W nastepujgcy sposob:
11.39
A
11.45 |
11.44
- - P fe (11.38
11.42 1.3 % fe (11:38)
0... 16000 Hz Minimalna czestotliwo$¢ na wejsciu czestotliwosciowym 1. 1=1Hz
11.43 Wej. czest. 1: maksimum | Definiuje maksymalng warto$¢ sygnatu czestotliwosci 16000 Hz
dochodzgcej do wejscia czestotliwosciowego 1. Patrz parametr
11.42 Wej. czest. 1: minimum.
0... 16000 Hz Maksymalna czestotliwo$¢ na wejsciu czestotliwosciowym 1. 1=1Hz
11.44 Wej. czest. 1: skalow. Okresla warto$¢ odpowiadajgcg aktualnej minimalnej wartosci 0,000
min. wejsciowego sygnatu czestotliwosci okreslonej przez parametr
11.42 Wej. czest. 1: minimum.
-32768,000... 32767,000 | Wartos$¢ odpowiadajaca minimalnej wartosci wejsciowego 1=1
sygnatu czestotliwosci 1.
11.45 Wej. czest. 1: skalow. Okresla wartos¢ odpowiadajgca aktualnej maksymalnej wartosci | 1500,000
maks. wejsciowego sygnatu czestotliwosci okreslonej przez parametr
11.43 Wej. czest. 1: maksimum. Patrz parametr 11.42 Wej.
czest. 1: minimum.
-32768,000... 32767,000 | Wartos¢ odpowiadajaca maksymalnej warto$ci wejsciowego 1=1
sygnatu czestotliwosci 1.
11.46 Wej. czest. 2: wart. akt. Wyswietla wartos¢ wejsciowego sygnatu czestotliwosci 2 przed | -
skalowaniem. Patrz parametr 11.50 Wej. czest. 2: minimum
Ten parametr jest tylko do odczytu.
0... 16000 Hz Nieskalowana warto$¢ wej$ciowego sygnatu czestotliwosci 2. 1=1Hz
11.47 Wej. czest. 2: skalowane | Wyswietla warto$¢ wejsciowego sygnatu czestotliwosci 2 po -
skalowaniu. Patrz parametr 11.50 Wej. czest. 2: minimum.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-32768,000... 32767,000 | Skalowana warto$¢ wejsciowego sygnatu czestotliwosci 2. 1=1
11.50 Wej. czest. 2: minimum Definiuje minimalng warto$¢ wejscia czestotliwosciowego 2. 0 Hz
0... 16000 Hz Minimalna czestotliwo$¢ na wejsciu czestotliwosciowym 2. 1=1Hz
11.51 Wej. czest. 2: maksimum | Definiuje maksymalng warto$¢ wejscia czestotliwosciowego 2. 16000 Hz
0... 16000 Hz Maksymalna czestotliwo$¢ na wejsciu czestotliwosciowym 2. 1=1Hz




Parametry 131

Nr Nazwalwartos¢ Opis Wartos¢
domysina
FbEq 16
11.52  Wej. czest. 2: skalow. Okresla rzeczywistg warto$¢ odpowiadajgcg minimalnej wartosci | 0,000
min. wejscia czestotliwosciowego 2 okreslonej przez parametr We;j.
czest. 2: minimum.
-32768,000 Warto$¢ odpowiadajgca minimalnej warto$ci wejsciowego 1=1
... 32767,000 sygnatu czestotliwosci 2.
11.53 Wej. czest. 2: skalow. Okresla rzeczywistg warto$¢ odpowiadajgcg maksymalnej 1500,000
maks. wartosci wejscia czestotliwosciowego 2 okreslonej przez
parametr Wej. czest. 2: maksimum.
-32768,000 ... Warto$¢ odpowiadajgca maksymalnej wartosci wejsciowego 1=1
32767,000 sygnatu czestotliwosci 2.
12 Standardowe Al Konfiguracja standardowych wejs¢ analogowych.
12.02  Wybér wymuszenia Al Odczyty rzeczywiste wej$¢ analogowych mozna przestoni¢, np. | 0000h

na potrzeby testowania. Parametr warto$ci wymuszonej jest
obecny dla kazdego wejécia analogowego, a jego wartos¢ jest
stosowana zawsze, gdy odpowiedni bit w tym parametrze ma
wartos¢ 1.

Uwaga: Czasy filtrow Al (parametry 12.16 Czas filtru Al1i 12.26
Czas filtru Al1) nie majg wptywu na wymuszone wartosci Al
(parametry 12.13 Warto$¢ wymuszona Al1i 12.23 Wartos$¢
wymuszona Al2).

Uwaga: Rozruch i cykl zasilania resetujg wymuszone ustawienia
(parametr 12.02).

Bit Wart.

0 1 = Wymuszenie wartosci wejscia Al1 na warto$¢ parametru 712.13 Warto$¢ wymuszona Al1.
1 1 = Wymuszenie warto$ci wejscia Al2 na warto$¢ parametru 12.23 Warto$¢ wymuszona Al2.
2..15 Zarezerwowane

0000h...FFFFh Selektor wymuszonych wartosci wej$¢ analogowych Al1 i Al2. 1=1

12.03  Funkcja nadzoru Al Wybiera sposoéb, w jaki przemiennik czgstotliwosci reaguje, Bez dziatania
gdy analogowy sygnat wejéciowy wychodzi poza minimalny
ilub maksymalny limit okreslony dla wejscia.

Nadzér stosuje margines 0,5 V lub 1,0 mA dla limitéw.

Na przyktad jesli maksymalny limit dla wejscia to 7,000 V,
nadzér maksymalnego limitu aktywuje sie przy wartosci
7,500 V.

Wejscia i przestrzegane limity sg wybierane przez parametr
12.04 Wyb6r nadzoru Al.

Bez dziatania Zadna czynnosé nie jest wykonywana. 0

Btad Przemiennik czestotliwosci jest wytaczany awaryjnie z powodu | 1
btedu 80A0 Nadzér Al.

Ostrzezenie Przemiennik czestotliwo$ci generuje ostrzezenie ASAO 2
Nadzér Al.

Ostatnia predkos¢ Przemiennik czestotliwosci generuje ostrzezenie (A8AO Nadzor | 3

Al) i blokuje predkos¢ (lub czestotliwo$¢) na poziomie, na ktérym
pracowat. Predkosc¢/czestotliwos$¢ jest okreslana na podstawie
aktualnej predkosci przy uzyciu filtrowania dolnoprzepustowego
850 ms.
OSTRZEZENIE! Nalezy upewni¢ sie, ze mozna
A bezpiecznie kontynuowa¢ prace w przypadku przerwy
w komunikaciji.




132 Parametry

Nr Nazwa/wartos¢ Opis Wartos¢
domysina
FbEq 16
Bezpieczna wart. zad. Przemiennik czestotliwosci generuje ostrzezenie (A8AO Nadzor | 4
predk. Al) i ustawia predko$¢ na warto$¢ okreslong parametrem 22.41
Bezpieczna w. zad. predk. (lub parametrem 28.41 Bezpieczna
wart. zad. czest. w przypadku uzywania wartosci zadanej
czestotliwosci).
OSTRZEZENIE! Nalezy upewni¢ sig, ze mozna
A bezpiecznie kontynuowaé prace w przypadku przerwy
w komunikacji.
12.04  Wyb6r nadzoru Al Okresla limity wejécia analogowego, ktére majg by¢ 0000h
nadzorowane. Patrz parametr 12.03 Funkcja nadzoru Al.
Bit Nazwa Opis
0 Al1 <MIN 1 = Nadzér minimalnego limitu Al1 aktywny.
1 Al1 > MAX 1 = Nadzér maksymalnego limitu Al1 aktywny.
2 Al2 < MIN 1 = Nadzér minimalnego limitu Al2 aktywny.
3 Al2 > MAX 1 = Nadzér maksymalnego limitu Al2 aktywny.
4..15 Zarezerwowane
0000h...FFFFh Aktywacja nadzoru wejscia analogowego. 1=1
12.11 Wartosc aktualna Al1 Wyswietla warto$¢ wejscia analogowego Al1 w mA lub V -
(w zaleznosci od tego, czy za pomocg ustawienia sprzgtowego
wejscie jest ustawione na tryb pradowy, czy napigciowy).
Ten parametr jest tylko do odczytu.
0,000...22,000 mA lub Wartos¢ wejscia analogowego Al1. 1000 =
0,000...11,000 V 1 jednostka
12.12 Warto$c¢ skalowana Al1 Wyswietla warto$¢ wejscia analogowego Al1 po skalowaniu. -
Patrz parametry 12.19 Al1 skal. do min. Al1i 12.20 Al1 skal. do
maks. Al1.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-32768 ... 32767 Skalowana warto$¢ wejscia analogowego Al1. 1=1
12.13 Wartos¢ wymuszona Al1 | Definiuje wartos¢ wymuszong, ktérej mozna uzy¢ zamiast -
rzeczywistego sygnatu z wejécia. Patrz parametr 12.02 Wybor
wymuszenia Al.
- 1000=1-
12.15  Wybdr jednostki Al1 Wybiera jednostke dla odczytéw i ustawier powigzanych v
z wejsciem analogowym Al1. Patrz domy$ine przytacza
sterowania dla uzywanego makra w rozdziale Makra sterowania
(str. 27).
\% Wolty. 2
mA Miliampery. 10
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12.16  Czasfiltru Al1 Definiuje statg czasu filtrowania dla wejscia analogowego Al1. 0,100 s
0,
% Sygnat niefiltrowany
100
63 N Sygnat filtrowany

- t
T

o=1x(1-¢fM)

| = sygnat wejsciowy filtrowania (krok)
O = sygnat wyj$ciowy filtrowania
t=czas

T = stata czasu filtrowania

Uwaga: Sygnat jest tez filtrowany w wyniku dziatania
sprzetowego interfejsu sygnatu (stata czasu ok. 0,25 ms).
Nie mozna tego zmieni¢ za pomocg zadnego parametru.

0,000...30,000 s Stata czasu filtrowania. 1000=1s
12.17  Min. Al1 Definiuje minimalng warto$¢ lokalng dla wejécia analogowego 4,000 mA lub
Al1. 0,000 V

Ustawia wartos¢ aktualnie przesytang do przemiennika
czestotliwosci, gdy sygnat analogowy z zaktadu jest ograniczony
do ustawienia minimalnego.

0,000...22,000 mA lub Minimalna wartos¢ wejscia Al1. 1000 =1 mA
0,000...11,00 V lub V
12.18  Maks. Al1 Definiuje maksymalng warto$¢ lokalng dla wej$cia analogowego | 20,000 mA lub
Al1. 10,00 V

Ustawia warto$¢ aktualnie przesytang do przemiennika
czestotliwosci, gdy sygnat analogowy z zaktadu jest ograniczony
do ustawienia maksymalnego.

0,000...22,000 mA lub Maksymalna warto$¢ wejécia Al1. 1000 =1 mA
0,000...11,00 V lub V
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12.19  Al1 skal. do min. Al1 Okreséla rzeczywistg warto$¢ wewnetrzng odpowiadajgca 0
minimalnej warto$ci wejscia analogowego Al1 okreslonej przez
parametr 12.17 Min. Al1. (Zmiana ustawien polaryzacji 12.191i
12.20 moze skutecznie odwrdci¢ wejscie analogowe).
Alskalowane (12- 12)
A
12.20 |
Alye (12.111)
12.17 e
I »
T L
12.18
112.19
-32768,000... 32767,000 1=1
12.20  Al1 skal. do maks. Al1 Okresla rzeczywistg wewnetrzng warto$¢ odpowiadajaca 50,000
maksymalnej wartosci wejscia analogowego Al1 okreslonej
przez parametr 12.18 Maks. Al1. Patrz rysunek przy parametrze
12.19 Al1 skal. do min. Al1.
-32768,000... 32767,000 | Wartos¢ rzeczywista odpowiadajgca maksymalnej wartosci 1=1
wejscia Al1.
12.21  Warto$c aktualna Al2 Wyswietla warto$¢ wejscia analogowego Al2 w mA lub V -
(w zaleznosci od tego, czy za pomocg ustawienia sprzgtowego
wejscie jest ustawione na tryb prgdowy, czy napieciowy).
Ten parametr jest tylko do odczytu.
0,000...22,000 mA Warto$¢ wejécia analogowego Al2. 1000 = 1 mA
lub 0,000...11,000 V lub V
12.22 Wartosc¢ skalowana Al2 | Wyswietla warto$¢ wejscia analogowego Al2 po skalowaniu. -
Patrz parametry 12.29 Al2 skal. do min. Al2i 12.101 Warto$c
procentowa Al1.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-32768,000... 32767,000 | Skalowana warto$¢ wejscia analogowego Al2. 1=1
12.23  Warto$¢ wymuszona Al2 | Warto$¢ wymuszona, ktérej mozna uzyé zamiast rzeczywistego | -
sygnatu z wejscia. Patrz parametr 12.02 Wyboér wymuszenia
Aln.
0,000...22,000 mA Wymuszona warto$¢ wejécia analogowego Al2. 1000 = 1 mA
lub 0,000...11,000 V lub V
12.25  Wybor jednostki Al2 Wybiera jednostke dla odczytéw i ustawier powigzanych mA
z wejsciem analogowym Al2. Patrz domysine przytagcza
sterowania dla uzywanego makra w rozdziale Makra sterowania
(str. 27).
\% Wolty. 2
mA Miliampery. 10
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12.26  Czasfiltru Al2 Definiuje statg czasu filtrowania dla wejscia analogowego Al2. 0,100 s

Patrz parametr 12.16 Czas filtru Al1.

Uwaga: Sygnat jest tez filtrowany w wyniku dziatania
sprzetowego interfejsu sygnatu (stata czasu ok. 0,25 ms).
Nie mozna tego zmieni¢ za pomocg zadnego parametru.

0,000...30,000 s Stata czasu filtrowania. 1000=1s
12.27  Min. AI2 Definiuje minimalng warto$¢ lokalng dla wejscia analogowego 4,000 mA lub
Al2. 0,000 V

Ustawia warto$¢ aktualnie przesytang do przemiennika
czestotliwosci, gdy sygnat analogowy z zaktadu jest ograniczony
do ustawienia minimalnego.

0,000...22,000 mA Minimalna warto$¢ wejscia Al2. 1000 =1 mA
lub 0,000...11,000 V lub V
12.28  Maks. Al2 Definiuje maksymalng wartos¢ lokalng dla wejscia analogowego | 20,000 mA lub
Al2. 10,000 V

Ustawia warto$¢ aktualnie przesytang do przemiennika
czestotliwosci, gdy sygnat analogowy z zaktadu jest ograniczony
do ustawienia maksymalnego.

0,000...22,000 mA Maksymalna warto$¢ wejscia Al2. 1000 = 1 mA
lub 0,000...11,000 V lub V
12.29  Al2 skal. do min. Al2 Definiuje rzeczywistg wartos¢, ktéra odpowiada minimalnej 0,000

wartosci wejscia analogowego Al2 zdefiniowanej przez parametr
12.27 Al2 min. (Zmiana ustawien polaryzacji 12.29i 12.101
moze skutecznie odwréci¢ wejscie analogowe).

Alscaled (12.22)
A

12,101 |

Al (12.21
12.27 in (12.27)

12,28

{1229

-32768,000... 32767,000 | Warto$¢ rzeczywista odpowiadajgca minimalnej wartosci wejscia | 1 =1
Al2.

12.30 A2 skal. do maks. Al2 Okresla rzeczywistg warto$¢ odpowiadajgcg maksymalnej 50,000
wartoéci wejscia analogowego Al2 okreslonej przez parametr
12.28 Maks. Al2. Patrz rysunek przy parametrze 12.29 Al2 skal.
do min. Al2

-32768,000... 32767,000 | Warto$¢ rzeczywista odpowiadajaca maksymalnej wartosci 1=1
wejscia Al2.

12.101 Wartosc¢ procentowa Al1 | Warto$¢ wejécia analogowego Al1 jako warto$¢ procentowa -
skalowania Al1 (12.18 Maks. Al1 — 12.17 Min. Al1).

0,00... 100,00 Wartos$¢ Al 100=1%

12.102 Warto$c procentowa Al2 | Warto$¢ wejécia analogowego Al2 jako warto$¢ procentowa -
skalowania Al1 (12.28 Maks. Al2 — 12.27 Min. Al2).

0,00... 100,00 Warto$¢ Al2 100 =1%
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13 Standardowe AO Konfiguracja standardowych wyj$¢ analogowych.
13.02  Wybdr wymuszenia AO | Wybiera wyjécia analogowe, ktére zostang wymuszone na 0000h
wartosci zdefiniowane za pomocg parametrow.
Rzeczywiste sygnaty zrédtowe wyj$¢ analogowych mozna
przestoni¢, np. na potrzeby testowania. Parametr wartosci
wymuszonej jest obecny dla kazdego wyj$cia analogowego,
a jego wartos$¢ jest stosowana zawsze, gdy odpowiedni bit
w tym parametrze ma wartosc¢ 1.
Uwaga: Rozruch i cykl zasilania resetujg wymuszone ustawienia
(parametry 13.02i 13.11).
Bit Wart.
0 1 = Wymuszenie wartosci wyjécia AO1 na warto$¢ parametru 13.13 Warto$¢ wymuszona AO1.
1...15 Zarezerwowane.
0000h...FFFFh Selektor wymuszonych wartosci wyjécia analogowego AO1. 1=1
13.11  Warto$c aktualna AO1 Wyswietla warto$¢ wyjscia AO1 w mA lub V. -
Ten parametr jest tylko do odczytu.
0,000...22,000 mA Wartos¢ wyjscia AO1. 1=1mA
0,000...11,000 V
13.12  Zrédio AO1 Wybiera sygnat do potgczenia z wyjéciem analogowym AO1. Czestotliwo$c
wyjsciowa
Zero Brak. 0
Uzyta predkos¢ silnika 01.01 Uzyta predkos¢ silnika 1
Czestotliwo$¢ wyjsciowa | 01.06 Czestotliwos$c wyjsciowa 3
Prad silnika 01.07 Prad silnika 4
Prad silnika % 01.08 Prad silnika % wart.znam.siln. 5
wart.znam.siln.
Moment silnika 01.10 Moment silnika 6
Napigcie DC 01.11 Napigcie DC 7
Moc wyjéciowa 01.14 Moc wyjsciowa 8
W. zad. predkosci przed | 23.01 W.zad.predko$ci przed ramp.. 10
ramp.
W. zad. predkosci po 23.02 W. zad. predkosci po ramp. 1"
ramp.
Uzywana w. zad. 24.01 Uzyta wart. zad. predkosci 12
predkosci
Uzywana w. zad. 28.02 Wyjscie rampy w. zad. czest. 14
czestotliwosci
Wyjscie PID procesu 40.01 PID procesu: akt. wart. wyj. 16
Wzbudzenie czujnika Wyijscie jest uzywane do dostarczenia pradu wzbudzania do 20
temp. 1 czujnika temperatury 1, patrz parametr 35.11 Temperatura 1:
zrodfo. Patrz tez sekcja Ochrona termiczna silnika.
Uzyta bezwzgl. pred. 01.61 Uzyta bezwzgl. pred. silnika 26
silnika
Bezwzgledna predk. 01.62 Bezwzgledna predk. silnika % 27
silnika %
Bezwzgl.czestotliwosé wyj. | 01.63 Bezwzgl.czestotliwosc¢ wyj. 28
Bezwzgl. moment silnika | 01.64 Bezwzgl. moment silnika 30
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Bezwzgledna moc 01.65 Bezwzgl. moc wyjsciowa 31
wyjéciowa
Bezwzglgdna moc na 01.68 Bezwzgledna moc na wale silnika 32
wale silnika
Wyjécie zewnetrznego 71.01 Aktualna wart. zewn. PID 33
PID1
Magazyn danych AO1 13.91 Magazyn danych AO1 37
Inny Wybér zrodta (patrz Wyrazenia i skroty). -
13.13  Warto$¢ wymuszona Warto$¢ wymuszona, ktérej mozna uzy¢ zamiast wybranego 0,000 mA
AOf1 sygnatu wyjscia. Patrz parametr 13.02 Wybor wymuszenia AO.
- 1000 =1-
13.15  Wybdr jednostki AO1 Wybiera jednostke dla odczytdéw i ustawien powigzanych mA
z wejéciem analogowym AO1.
Uwaga: To ustawienie musi by¢ zgodne z odpowiednim
ustawieniem sprzetowym w jednostce sterujgcej przemiennika
czestotliwosci (patrz podrecznik uzytkownika przemiennika
czestotliwosci).Patrz domysine przytacza sterowania dla
uzywanego makra w rozdziale Makra sterowania.W celu
sprawdzenia poprawno$ci zmian ustawien sprzetu wymagany
jest ponowny rozruch karty sterowania (przez wytaczenie i
ponowne wigczenie zasilania lub za pomocg parametru 96.08
Rozruch karty sterowania).
\ Wolty. 2
mA Miliampery. 10
13.16  Czas filtru AO1 Okresla statg czasu filtrowania dla wyjscia analogowego AO1. 0,100 s
0,
% Sygnat niefiltrowany
100
63 Sygnat filtrowany
- t
T
O=1x(1-¢eMM
| = sygnat wejsciowy filtrowania (krok)
O = sygnat wyjsciowy filtrowania
t=czas
T = stata czasu filtrowania
0,000 ... 30,000 s Stata czasu filtrowania. 1000=1s
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13.17  Min. zrédta AO1 Okresla rzeczywistg minimalng warto$¢ sygnatu (wybierang 0,0

przez parametr 13.12 Zrédfo AO1T), ktéra odpowiada minimalnej

wymaganej wartosci wyjscia AO1 (okreslonej przez parametr
13.19 AO1 z min. zr. AOT).

lao1 (MA)
A
13.20 |
13.19
|
13.17 13.18 Sygnat

wybrany przy
uzyciu parametru
13.12

Ustawienie parametru 73.77 jako wartosci maksymalnej i

parametru 73.78 jako warto$ci minimalnej powoduje odwrécenie
wyijscia.

lao1 (MA)
A
13.20 |
13.19 \
»
»
13.18 13.17 Sygnat (rzeczywisty)

wybrany przy
uzyciu parametru
13.12
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Wyjscie AO ma automatyczne skalowanie. Za kazdym razem, gdy zmieniane jest wyjscie AO, zakres
skalowania jest odpowiednio zmieniany. Wartosci minimalne i maksymalne podane przez uzytkownika
zastepujg wartosci automatyczne.
13.12 Zrédio AOT, 13.17 Min. Zrédfa AO1, 13.18 Maks. Zrédfa AO1,
13.22 Zrodto AO2 13.27 Min. zrodta AO2 13.28 Maks. zrédta AO2
0 Zero Nie dotyczy (Wyjscie to state zero.)
1 Uzyta predko$c¢ silnika 0 46.01 Skalowanie predko$ci
3 Czestotliwos$¢ wyjsciowa 0 46.02 Skalowanie czestotliwosci
4 Prad silnika 0 Warto$¢ maksymalna parametru
30.17 Maks. prad
5 Prad silnika % wart.znam.siln.  |0% 100%
6 Moment silnika 0 46.03 Skalowanie momentu
7 Napigcie DC Warto$¢ minimalna parametru Warto$¢ maksymalna parametru
01.11 Napiecie DC 01.11 Napiecie DC
8 Moc wyjsciowa 0 46.04 Skalowanie mocy
10 W. zad. predkosci przed ramp. |0 46.01 Skalowanie predko$ci
11 W. zad. predkosci po ramp. 0 46.01 Skalowanie predkosci
12 Uzywana w. zad. predkosci 0 46.01 Skalowanie predkosci
14 Uzywana w. zad. czestotliwosci |0 46.02 Skalowanie czestotliwosci
16 Wyjscie PID procesu Warto$¢ minimalna parametru Warto$¢ maksymalna parametru
40.01 Akt. wart. wyj. PID 40.01 Akt. wart. wyj. PID
20 Wzbudzenie czujnika temp. 1 [Nie dotyczy (Wyjscie analogowe nie jest skalowane, jest okreslane
21 Wzbudzenie czujnika temp. 2 |Pr2€Z napigcie wyzwalajgce czujnika.)
26 Uzyta bezwzgledna predkos$¢ |0 46.01 Skalowanie predkosci
silnika
27 Procent bezwzglednej 0 46.01 Skalowanie predkosci
predkosci silnika
28 Bezwzgledna czestotliwo$c 0 46.02 Skalowanie czestotliwo$ci
wyjsciowa
30 Bezwzgledny moment silnika |0 46.03 Skalowanie momentu
31 Bezwzgledna moc wyjsciowa |0 46.04 Skalowanie mocy
32 Bezwzgledna moc na wale 0 46.04 Skalowanie mocy
silnika
33 Wyjécie zewnetrznego Warto$¢ minimalna parametru Warto$¢ maksymalna parametru
regulatora PID1 71.01 Aktualna wart. zewn. PID |71.01 Aktualna wart. zewn. PID
Inne Warto$¢ minimalna wybranego  |Warto$¢ maksymalna wybranego
parametru parametru
-32768,0...32767,0 Warto$¢ rzeczywista sygnatu odpowiadajaca minimalnej 1=1
warto$ci wyjécia AO1.
13.18  Maks. zrodta AO1 Okresla rzeczywistg maksymalng wartos¢ sygnatu (wybierang 50,0
przez parametr 13.12 Zrédfo AOT), ktéra odpowiada
maksymalnej wymaganej wartosci wyjscia AO1 (okre$lonej
przez parametr 13.20 AO1 z maks. zr. AO1). Patrz parametr
13.17 Min. zrédfa AO1.
-32768,0...32767,0 Warto$¢ rzeczywista sygnatu odpowiadajgca maksymalnej 1=1
wartosci wyjécia AO1.
13.19  AO1 z min. zr. AO1 Definiuje minimalng warto$¢ wyjscia analogowego AO1. 0,000 mA
Patrz tez rysunek przy parametrze 13.17 Min. zrédfa AO1.
0,000...22,00 mA Minimalna warto$¢ wyjscia AO1. 1000 = 1 mA
0,000...11,000 V
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13.20 AO1 z maks. zr. AO1 Okresla maksymalng warto$¢ wyjscia analogowego AO1. 20,000 mA
Patrz tez rysunek przy parametrze 13.17 Min. zrédfa AO1.
0,000...22,000 mA Maksymalna warto$¢ wyjscia AO1. 1000 = 1 mA
0,000...11,000 V
13.91  Magazyn danych AO1 Parametr magazynu do sterowania wyjsciem analogowym AO1, | 0,00
np. przez magistrale komunikacyjna.
W parametrze 13.12 Zrédto AO1 wybierz warto$é Magazyn
danych AO1. Nastepnie nalezy ustawi¢ ten parametr jako
warto$¢ docelowg danych przychodzacej wartosci. Przy uzyciu
interfejsu wbudowanej magistrali komunikacyjnej nalezy ustawi¢
parametr wyboru elementu docelowego konkretnych danych
(58,101...58.114 na Magazyn danych AOT).
-327,68 ... 327,67 Parametr magazynu dla AO1. 100=1

19 Tryb pracy

Wybér lokalnych i zewnetrznych zrédet miejsc sterowania
i trybow pracy.

Patrz sekcja Tryby pracy przemiennika czestotliwosci

w rozdziale Funkcje programu.

19.01  Aktualny tryb pracy

Wyswietla uzywany obecnie tryb pracy.
Patrz opis parametrows 719.71...19.14.
Ten parametr jest tylko do odczytu.

Skalarne (Hz)

Zero Brak. 1
Predko$¢ Sterowanie predkoscig (w trybie wektorowego sterowania silnikiem). | 2
Moment Sterowanie momentem (w trybie wektorowego sterowania silnikiem). | 3
Min. Przetacznik momentu poréwnuje wyjscie kontrolera predkosci 4
(25.01 Ster. predk.: w.zad. momentu) i warto$¢ zadang momentu
(26.74 Wyj. w. zad. mom. po ramp.) , a nastepnie wybiera
mniejszg warto$¢ (w trybie wektorowego sterowania silnikiem).

Maks. Przetacznik momentu poréwnuje wyjscie kontrolera predkosci 5
(25.01 Ster. predk.: w.zad. momentu) i warto$¢ zadang momentu
(26.74 Wyj. w. zad. mom. po ramp.) , a nastepnie wybiera
wigkszg warto$¢ (w trybie wektorowego sterowania silnikiem).

Dodaj Warto$¢ wyjéciowa kontrolera predkosci jest dodawana do 6
wartosci zadanej momentu (w trybie wektorowego sterowania
silnikiem).

Zarezerwowane 7..9

Skalarne (Hz) Sterowanie czestotliwoscig w trybie skalarnego sterowania 10
silnikiem.

Wymuszone magn. Silnik w trybie magnesowania. 20

19.11 Wybor Zew1/Zew2 Zrédio wyboru zewnetrznego miejsca sterowania ZEW1/ZEW2. | ZEW1
0=ZEW1
1=ZEW2

ZEWA1 ZEW1 (wybor na state). 0

ZEW2 ZEW2 (wybor na state). 1

DI Wejécie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 0). 3

DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 1). 4

DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (710.02 Stan DI po opéznieniach, bit 2). 5

Dl4 Wejécie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 3). 6

DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (710.02 Stan DI po op6znieniach, bit 4). 7

Nadzér 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru. 25

Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru. 26
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Nadzér 3

Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru.

27

Nadzor 4

Bit 3 parametru 32.01 Stan nadzoru.

28

Nadzér 5

Bit 4 parametru 32.01 Stan nadzoru.

29

Nadzér 6

Bit 5 parametru 32.01 Stan nadzoru.

30

EFB MCW bit 11

Bit 11 stowa sterowania odebrany przy uzyciu interfejsu
wbudowanej magistrali komunikacyjnej.

32

Utrata potaczenia EFB

Wykryta utrata potgczenia interfejsu wbudowanej magistrali
komunikacyjnej powoduje zmiane trybu sterowania na ZEW?2.

35

Inny [bit]

Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty).

19.12

Tryb sterowania Zew1

Wybiera tryb pracy dla zewnetrznego miejsca sterowania ZEW1
w trybie wektorowego sterowania silnikiem.

Predkos¢

Zero

Brak.

Predkos¢

Sterowanie predkoscig. Uzywana warto$¢ zadana momentu to
25.01 Ster. predk.: w.zad. momentu (warto$¢ wyjéciowa
fancucha wartosci zadanej predkosci).

Moment

Sterowanie momentem. Uzywana warto$¢ zadana momentu to
26.74 Wyj. w. zad. mom. po ramp. (warto$¢ wyj$ciowa tancucha
wartosci zadanej momentu).

Minimum

Kombinacja opcji Predko$¢ i Moment: selektor momentu
poréwnuje wyjscie kontrolera predkos$ci (25.01 Ster. predk.:
w.zad. momentu) i warto$¢ zadang momentu (26.74 Wyj. w. zad.
mom. po ramp.), a nastepnie wybiera mniejszg warto$¢.

Jesli btad predkosci jest ujemny, przemiennik czestotliwosci
uzywa wyjscia kontrolera predkosci do chwili, gdy btad predkosci
bedzie ponownie dodatni. Chroni to przemiennik czestotliwosci
przed niekontrolowanym przyspieszeniem, gdy w sterowaniu
momentem obcigzenie zostanie utracone.

Maksimum

Kombinacja opcji Predkosc i Moment: selektor momentu
poréwnuje wyjscie kontrolera predkosci (25.01 Ster. predk.:
w.zad. momentu) i warto$¢ zadang momentu (26.74 Wyj. w. zad.
mom. po ramp.), a nastgpnie wybiera wigkszg warto$¢.

Jesli btagd predkosci jest dodatni, przemiennik czestotliwosci
uzywa wyjécia kontrolera predkosci do chwili, gdy btad predkosci
bedzie ponownie ujemny. Chroni to przemiennik czgstotliwosci
przed niekontrolowanym przyspieszeniem, gdy w sterowaniu
momentem obcigzenie zostanie utracone.

19.14

Tryb sterowania Zew2

Wybiera tryb pracy dla zewnetrznego miejsca sterowania ZEW2
w trybie wektorowego sterowania silnikiem.

Dostepne opcje zawiera opis parametru 19.12 Tryb sterowania
Zewl.

Predkosc

19.16

Tryb sterowania
lokalnego

Wybiera tryb pracy dla lokalnego sterowania w wektorowym
trybie sterowania silnikiem.

Predkos¢

Predkos¢

Sterowanie predkoscig. Uzywana warto$¢ zadana momentu to
25.01 Ster. predk.: w.zad. momentu (warto$¢ wyjsciowa
fancucha warto$ci zadanej predkosci).

Moment

Sterowanie momentem. Uzywana warto$¢ zadana momentu to
26.74 Wyj. w. zad. mom. po ramp. (warto$¢ wyjsciowa tancucha
wartosci zadanej momentu).
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19.17

Sterowanie lokalne wyt.

Wigcza/wytgcza mozliwo$¢ sterowania lokalnego (przyciski
Start i Stop na panelu sterowania oraz sterowanie lokalne
w programie komputerowym).
OSTRZEZENIE! Przed wylgczeniem sterowania
A lokalnego nalezy sig upewni¢, ze panel sterowania
nie jest wymagany do zatrzymania przemiennika
czestotliwosci.

Nie

Nie

Sterowanie lokalne wigczone.

Tak

Sterowanie lokalne wytgczone.

20 Start/stop/kierunek

Wybér 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 Lokalne i zewnetrzne miejsca sterowania (str. 44).

20.01

Komendy Zew1

Wybiera zrédto polecenia uruchomienia, zatrzymania i kierunku
dla zewnetrznego miejsca sterowania 1 (ZEW1).

Patrz tez parametry 20.02...20.05. Patrz parametr 20.21,

aby okresli¢ aktualny kierunek.

We1: start;
We2: kierunek

Nie wybrano

Nie wybrano zrédet polecen startu lub stopu.

We: start

Zrédio komend startu i stopu jest wybierane przez parametr
20.03 Zrédfo we1 Zew1. Zmiany stanu bitdw zrédta sg
interpretowane w nastepujgcy sposéb:

Stan zrédta 1 (20.03) Polecenie

0->1(20.02 = Zbocze)

1(20.02 = Poziom) Start

0 Stop

Wef: start; We2:
kierunek

Zrédto okreslone przez parametr 20.03 Zrédto we 1 Zew1 jest
sygnatem startu. Zrédto okreslone przez parametr 20.04 Zrédfo
we2 Zew1 wskazuje kierunek. Zmiany stanu bitéw zrédta sg
interpretowane w nastepujgcy sposob:

Stan zrodta 1 (20.03) |Stan zrodia 2 (20.04)| Polecenie

0 Dowolny Stop

0 ->1(20.02 = Zbocze) 0 Start do przodu

1 (20.02 = Poziom) 1 Start do tytu

We1: st. w przod; We2:
st. w tyt

Zrédto okreslone przez parametr 20.03 Zrédfo wet Zew1 jest
sygnatem startu do przodu. Zrédio okreslone przez parametr
20.04 Zrédio we2 Zew1 jest sygnatem startu do tytu. Zmiany
stanu bitdw zrddta s3 interpretowane w nastepujacy sposob:

Stan zrédta 1 (20.03) | Stan zrodia 2 (20.04) Polecenie
0 0 Stop
0->1(20.02 = Zbocze)
1(20.02 = Poziom) 0 Start do przodu
0->1(20.02 = Zbocze)
0 1(20.02 = Poziom) | Startdotylu
1 1 Stop
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We1P: start; We2: stop Zrodta komend startu i stopu sg wybierane przez parametry 4

20.03 Zrédto wel ZewT i 20.04 Zrédio we2 Zew1. Zmiany stanu
bitéw zrédta sg interpretowane w nastepujgcy sposob:

Stan zrodta 1 .. -
(20.03) Stan zrédta 2 (20.04)| Polecenie
0->1 1 Start
Dowolny 0 Stop
Uwagi:

« Parametr 20.02 Typ wyzw. startu Zew1 nie daje zadnego
efektu przy tym ustawieniu.

* Gdy stan zrodta 2 ma wartos¢ 0, przyciski Start i Stop na
panelu sterowania sg nieaktywne.

We1P: start; We2: stop; | Zrédta komend startu i stopu s3 wybierane przez parametry 5
We3: kier. 20.03 Zrédto wet Zew1 i 20.04 Zrédto we2 Zew1. Zrédio
okreslone przez parametr 20.05 Zrodio we3 Zew1 wskazuje
kierunek. Zmiany stanu bitéw Zrédta sg interpretowane

w nastepujacy sposéb:

Stanzrédta | Stan zrédta | Stan zrédta 3 Polecenie
1(20.03) 2 (20.04) (20.05)
0->1 1 0 Start do przodu
0->1 1 1 Start do tytu
Dowolny 0 Dowolny Stop
Uwagi:

« Parametr 20.02 Typ wyzw. startu Zew1 nie daje zadnego
efektu przy tym ustawieniu.

« Gdy stan zrodta 2 ma wartos¢ 0, przyciski Start i Stop na
panelu sterowania sg nieaktywne.

We1P: st. w przéd; Zrodta komend startu i stopu sg wybierane przez parametry 6
We2P: st. w tyt; We3: 20.03 Zrodto wet Zew1, 20.04 Zrodfo we2 ZewT i 20.05 Zrédfo
stop we3 Zew1. Zrédto okreslone przez parametr 20.05 Zrédfo we3

Zew1 wskazuje kierunek. Zmiany stanu bitéw zrddta sg
interpretowane w nastepujacy sposob:

Stan zrédta |Stan zrodta 2 | Stan zrédta Polecenie
1(20.03) (20.04) 3 (20.05)
0->1 Dowolny 1 Start do przodu
Dowolny 0->1 1 Start do tylu
Dowolny Dowolny 0 Stop

Uwaga: Parametr 20.02 Typ wyzw. startu Zew1 nie daje
zadnego efektu przy tym ustawieniu.

Panel sterowania Polecenia uruchomienia, zatrzymania i kierunku wykonywane za | 11
pomocg panelu sterowania, gdy miejsce sterowania 1 (ZEW1)
jest aktywne. Dotyczy réwniez narzedzia komputerowego, jesli
jest ono potaczone za posrednictwem portu panelu.

Wbudowana magistrala | Polecenia startu i stopu sg pobierane z interfejsu wbudowanej 14
komunikacyjna magistrali komunikacyjnej.

Uwaga: Przy tym ustawieniu sygnat startu jest zawsze
wyzwalany przez poziom bez wzgledu na parametr 20.02 Typ
wyzw. startu Zew1.
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Zintegrowany panel: Polecenia uruchomienia, zatrzymania i kierunku wykonywane 23
z poziomu zintegrowanego panelu
20.02 Typ wyzw. startu Zew1 Definiuje, czy sygnat startu dla zewnetrznego miejsca Poziom
sterowania ZEW1 jest wyzwalany przez zbocze, czy poziom.
Uwaga: Ten parametr nie jest uzywany, jesli wybrano sygnat
startu typu impulsowego. Patrz opisy opcji parametru 20.01
Komendy Zew1.
Zbocze Sygnat startu jest wyzwalany przez zbocze. 0
Poziom Sygnat startu jest wyzwalany przez poziom. 1
20.03  Zrédio wet Zew1 Wybiera zrédto 1 dla parametru 20.01 Komendy Zew1. DI1
Zawsze wytgczone 0 (zawsze wytgczone). 0
Zawsze witgczone 1 (zawsze wigczone). 1
DI Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 0). 2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 1). 3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 2). 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3). 5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 4). 6
Nadzor 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru. 24
Nadzor 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru. 25
Nadzor 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru. 26
Nadzor 4 Bit 3 parametru 32.01 Stan nadzoru. 27
Nadzor 5 Bit 4 parametru 32.01 Stan nadzoru. 28
Nadzor 6 Bit 5 parametru 32.01 Stan nadzoru. 29
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty). -
20.04  Zrodio we2 Zew1 Wybiera zrédto 2 dla parametru 20.07 Komendy Zew1. DI2
Dostepne opcje zawiera opis parametru 20.03 Zrédfo wet
Zewl.
20.05  Zrédio we3 Zew1 Wybiera zrodto 3 dla parametru 20.07 Komendy Zew1. Zawsze
Dostepne opcje zawiera opis parametru 20.03 Zrédfo we1 wytgczone
Zewl.
20.06  Komendy Zew2 Wybiera zrédto polecen uruchomienia, zatrzymania i kierunku Nie wybrano
dla zewnetrznego miejsca sterowania 2 (ZEW2).
Patrz tez parametry 20.07...20.10. Patrz parametr 20.21, aby
okresli¢ aktualny kierunek.
Nie wybrano Nie wybrano zrédet polecen startu lub stopu. 0
We1: start Zrodio komend startu i stopu jest wybierane przez parametr 1

20.08 Zrédio we 1 Zew2. Zmiany stanu bitéw zrodta sg
interpretowane w nastepujacy sposéb:

Stan zrédta 1 (20.08) Polecenie

0 ->1(20.07 = Zbocze)

1(20.07 = Poziom) Start

0 Stop
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We1: start; We2:

Zrédto okreslone przez parametr 20.08 Zrédio wel Zew? jest 2
sygnatem startu. Zrédto okreslone przez parametr 20.09 Zrédio
we2 Zew2 wskazuje kierunek. Zmiany stanu bitéw zrédta sg
interpretowane w nastepujacy sposob:

kierunek

ooz Stan zrédta 2 .
Stan zrodta 1 (20.08) (20.09) Polecenie
0 Dowolny Stop
Start d
0->1(20.07 = Zbocze) 0 priodl,?
1(20.07 = Poziom)
1 Start do tytu
We1: st. w przéd; We2: Zrodto okreslone przez parametr 20.08 Zrédio we Zew? jest 3
st. w tyt

sygnatem startu do przodu. Zrédto okreslone przez parametr
20.09 Zrodfo we2 Zew1 jest sygnatem startu do tytu. Zmiany
stanu bitéw zrédta s3 interpretowane w nastepujacy sposéb:

Stan zrédta 1 (20.08) | Stan zrédta 2 (20.09) | Polecenie
0 0 Stop
0->1(20.07 = Zbocze) 0 Start do
1(20.07 = Poziom) przodu
0->1(20.07 = Zbocze)
0 1/(20.07 = Poziom) | Startdo tyu
1 1 Stop
We1P: start; We2: stop Zrédta komend startu i stopu sg wybierane przez parametry 4

20.08 Zrédio wel Zew2 i 20.09 Zrédio we2 Zew1. Zmiany stanu
bitéw zrédta sg interpretowane w nastepujacy sposoéb:

Stan zrédta 1 (20.08) |Stan zrédia 2 (20.09)| Polecenie
0->1 1 Start
Dowolny 0 Stop

Uwagi:

« Parametr 20.07 Typ wyzw. rozruchu Zew2 nie daje zadnego
efektu przy tym ustawieniu.

Gdy stan zrodta 2 ma wartos¢ 0, przyciski Start i Stop na

panelu sterowania sg nieaktywne.
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Opis

Wartos¢
domysina
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We1P: start; We2: stop;
We3: kier.

Zrédta komend startu i stopu sg wybierane przez parametry
20.08 Zrédio we1 Zew2 i 20.09 Zrédio we2 Zew1. Zrédto
okreslone przez parametr 20.10 Zrédio we3 Zew?2 wskazuje
kierunek. Zmiany stanu bitéw zrédta sg interpretowane

W nastepujgcy sposob:

Stan zrédta | Stan zrodta |Stan zrédta 3
1(20.08) 2 (20.09) (20.10)

0->1 1 0 Start do przodu
0->1 1 1 Start do tytu
Dowolny 0 Dowolny Stop

Polecenie

Uwagi:

» Parametr 20.07 Typ wyzw. rozruchu Zew?2 nie daje zadnego
efektu przy tym ustawieniu.

* Gdy stan zrédta 2 ma warto$¢ 0, przyciski Start i Stop na
panelu sterowania sg nieaktywne.

5

We1P: st. w przod;
We2P: st. w ty; We3:
stop

Zrédta komend startu i stopu s wybierane przez parametry
20.08 Zrédio we'l Zew2, 20.09 Zrodio we2 ZewT i 20.10 Zrédto
we3 Zew?2. Zrédio okreslone przez parametr 20.10 Zrédio we3
Zew?2 wskazuje kierunek. Zmiany stanu bitéw zrodta sg
interpretowane w nastepujgcy sposob:

Stan zrodta | Stan zrédta |Stan zrédta 3
1(20.08) 2 (20.09) (20.10)

0->1 Dowolny 1 Start do przodu
Dowolny 0->1 1 Start do tytu
Dowolny Dowolny 0 Stop

Polecenie

Uwaga: Parametr 20.07 Typ wyzw. rozruchu Zew? nie daje
zadnego efektu przy tym ustawieniu.

Panel sterowania

Polecenia uruchomienia, zatrzymania i kierunku wykonywane za
pomoca panelu sterowania, gdy miejsce sterowania 1 (ZEW1)
jest aktywne. Dotyczy réwniez narzedzia komputerowego, jesli
jest ono potaczone za posrednictwem portu panelu.

Wbudowana magistrala
komunikacyjna

Polecenia uruchomienia, zatrzymania i kierunku wykonywane
za pomocg protokotu wbudowanego modutu komunikacyjnego,
gdy miejsce sterowania 1 (ZEW1) jest aktywne.

Uwaga: Przy tym ustawieniu sygnat startu jest zawsze
wyzwalany przez poziom bez wzgledu na parametr 20.02 Typ
wyzw. startu Zew1.

Zintegrowany panel:

Polecenia uruchomienia, zatrzymania i kierunku wykonywane
z poziomu zintegrowanego panelu

23

20.07  Typ wyzw. rozruchu
Zew?2

Definiuje, czy sygnat startu dla zewnetrznej lokalizacji
sterowania EXT2 jest wyzwalany przez zbocze, czy poziom.
Uwaga: Ten parametr nie jest uzywany, jesli wybrano sygnat
startu typu impulsowego. Patrz opisy opcji parametru 20.06
Komendy Zew?2.

Poziom

Zbocze

Sygnat startu jest wyzwalany przez zbocze.

0

Poziom

Sygnat startu jest wyzwalany przez poziom.

1

20.08  Zrédio wel Zew2

Wybiera zrédto 1 dla parametru 20.06 Komendy Zew?2.

Dostepne opcje zawiera opis parametru 20.03 Zrédio we1 Zew1.

Zawsze
wytgczone
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20.09  Zrodto we2 Zew?2 Wybiera zrodio 2 dla parametru 20.06 Komendy Zew2. Zawsze
Dostepne opcje zawiera opis parametru 20.03 Zrédfo we1 Zew1. | wytgczone
20.10  Zrédio we3 Zew2 Wybiera zrodio 3 dla parametru 20.06 Komendy Zew2. Zawsze
Dostepne opcje zawiera opis parametru 20.03 Zrédfo we1 Zew1. | wytgczone
20.11  Tryb zatrz. wyt. zezw. na | Wybiera sposob zatrzymania silnika, gdy wytgczono sygnat Wybieg
bieg zezwolenia na bieg.
Zrédto sygnatu zezwolenia na bieg jest wybierane przez
parametr 20.12 Zrédfo zezwolenia na bieg 1.
Wybieg Zatrzymanie przez wytgczenie potprzewodnikéw wyjsciowych 0
przemiennika czestotliwos$ci. Silnik zwalnia wybiegiem do
zatrzymania. .
OSTRZEZENIE! Jesli uzywany jest hamulec
mechaniczny, nalezy upewni¢ sig, ze zwalnianie
wybiegiem do zatrzymania jest bezpieczne.
Rampa Zatrzymanie zgodnie z aktywna rampg zwalniania. Patrz grupa | 1
parametrow 23 Rampa wart. zad. predkosci.
Limit momentu Zatrzymanie zgodnie z limitami momentu (parametry 30.79 2
i 30.20).
20.12  Zrédio zezwolenia na Wybiera zrédio zewnetrznego sygnatu zezwolenia na bieg. Wybrano
bieg 1 Jesli sygnat zezwolenia na bieg jest wytgczony, przemiennik
czestotliwosci nie uruchomi sig. Jesli urzadzenie jest juz
uruchomione, przemiennik czgstotliwosci zatrzyma sig zgodnie
z ustawieniami parametru 20.11 Tryb zatrz. wyt. zezw. na bieg.
1 = Sygnat zezwolenia na bieg jest wigczony.
Zobacz réwniez parametr 20.19 Zrédfo zezwolenia na start
Nie wybrano 0. 0
Wybrano 1. 1
DI Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 0). 2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 1). 3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (710.02 Stan DI po opdznieniach, bit 2). 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3). 5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 4). 6
Nadzor 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru. 24
Nadzor 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru. 25
Nadzor 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru. 26
Nadzor 4 Bit 3 parametru 32.01 Stan nadzoru. 27
Nadzor 5 Bit 4 parametru 32.01 Stan nadzoru. 28
Nadzoér 6 Bit 5 parametru 32.01 Stan nadzoru. 29
EFB MCW bit 3 Bit 3 stowa sterowania odebrany przy uzyciu interfejsu 32
wbudowanej magistrali komunikacyjnej.
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty). -
20.19  Zrédio zezwolenia na Wybiera zrédio sygnatu zezwolenia na start. wh
start 1= Wigczanie zezwolenia.
Jesli sygnat zezwolenia na start jest wytagczony, polecenie startu
nie zostanie odebrane przez przemiennik. (Wytgczenie sygnatu
podczas pracy przemiennika czestotliwosci nie spowoduje jego
zatrzymania). i
Patrz tez parametr 20.12 Zrédfo zezwolenia na bieg 1.
Wyt 0. 0
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Wh. 1. 1

DI Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 0). 2

DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 1). 3

DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 2). 4

Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 3). 5

DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 4). 6

Nadzér 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru. 24

Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru. 25

Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru. 26

Nadzér 4 Bit 3 parametru 32.01 Stan nadzoru. 27

Nadzér 5 Bit 4 parametru 32.01 Stan nadzoru. 28

Nadzér 6 Bit 5 parametru 32.01 Stan nadzoru. 29

Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty). -
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20.21  Kierunek Blokada kierunku zadanego. Definiuje kierunek przemiennika Zgdanie

czestotliwosci zamiast znaku warto$ci zadanej, z wyjatkiem
niektérych przypadkéw.

W tabeli przedstawiono aktualny obrét przemiennika
czestotliwosci jako funkcje parametru 20.21 Kierunek i polecenia
zmiany kierunku (z parametru 20.07 Komendy Zew2 lub 20.06
Komendy Zew?2).

Polecenie Zmiana kierunku = |Polecenie Zmiana kierunku = |Polecenie Zmiana kierunku nie
Do przodu Do tytu jest zdefiniowane
Par. 20.21
Kierunek = |Do przodu Do przodu Do przodu
Do przodu
Par. 20.21
Kierunek = |Do tylu Do tylu Do tylu
Bieg do tytu
Par. 20.21  |Do przodu, ale Do tytu, ale
Kierunek = |+ Jesli warto$¢ zadana « Jedli warto$¢ zadana
Zadanie pochodzi z parametru Stata, pochodzi z parametru Stata,
Potencjometr silnika, PID, PID, lub Bieg prébny, to jest
Bezpieczna predkos¢, uzywana w postaci
Ostatni, Bieg probny lub niezmienionej.
Warto$¢ zadana panelu, « Jesli warto$¢ zadana D
i ; S o przodu
to warto$¢ zadana jest pochodzi z sieci albo z
uzywana w postaci parametru Panel, Wejscie
niezmienione;j. analogowe, Potencjometr
« Jedli warto$¢ zadana silnika, Bezpieczna
pochodzi z sieci, warto$¢ predkos¢ lub Ostatni,
zadana jest uzywana w warto$¢ zadana jest
postaci niezmienione;j. mnozona przez -1.

Zadanie

W sterowaniu zewngtrznym kierunek jest wybierany za pomoca

polecenia kierunku (parametr 20.07 Komendy Zew2 lub 20.06

Komendy Zew?2).

Jesli warto$¢ zadana pochodzi z parametru Stata (state

predkosci/czestotliwosci), Potencjometr silnika, PID,

Niepowodzenie, Ostatni (warto$¢ zadana ostatniej predkosci),

Bieg prébny (predko$¢ biegu prébnego) lub Warto$¢ zadana

panelu, warto$¢ zadana jest uzywana w postaci niezmienione;j.

Jesli warto$¢ zadana pochodzi z magistrali komunikacyjnej:

« jesli polecenie kierunku to Do przodu, warto$¢ zadana jest
uzywana w postaci hiezmienionej;

« jesli polecenie kierunku to Do tytu, warto$¢ zadana jest
mnozona przez -1.

Do przodu

Silnik obraca sie do przodu bez wzgledu na znak zewnetrznej
wartoéci zadanej. Ujemne wartoéci zadane sg zastepowane
przez zero. Dodatnie wartosci zadane sg uzywane w
niezmienionej formie.

Bieg do tytu

Silnik obraca sie do tylu bez wzgledu na znak zewnetrznej
warto$ci zadanej. Ujemne warto$ci zadane sg zastepowane
przez zero. Dodatnie warto$ci zadane sg mnozone przez -1.
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20.22  Zezwolenie na obracanie | Ustawienie tego parametru na 0 zatrzymuje obracanie silnika, Wybrano
ale nie wptywa na zadne inne warunki obracania. Ustawienie
tego parametru ponownie na 1 rozpoczyna ponowne obracanie
silnika.
Tego parametru mozna uzywac na przyktad razem z sygnatem
z zewngtrznego urzadzenia, aby uniemozliwi¢ obracanie silnika,
zanim urzadzenie bedzie gotowe.
Kiedy parametr ma warto$¢ 0 (obracanie silnika jest wytgczone),
bit 13 parametru 06.716 Sftowo stanu 1 przemiennika
ma wartos$¢ 0.
Nie wybrano 0 (zawsze wytgczone). 0
Wybrano 1 (zawsze wigczone). 1
DI Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 0). 2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 1). 3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opéznieniach, bit 2). 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 3). 5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 4). 6
Nadzér 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru. 24
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru. 25
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru. 26
Nadzér 4 Bit 3 parametru 32.01 Stan nadzoru. 27
Nadzér 5 Bit 4 parametru 32.01 Stan nadzoru. 28
Nadzér 6 Bit 5 parametru 32.01 Stan nadzoru. 29
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skroty). -
20.25 Wt biegu probnego Wybiera zrédto sygnatu zezwolenia na bieg prébny. Nie wybrano

(Zrodta sygnatow zezwolenia na bieg probny sg wybierane przez
parametry 20.26 Zrédfo startu biegu prébn. 1 20.27 Zrédto
startu biegu prébn. 2).

1 = Zezwolenia na bieg prébny wigczone.

0 = Zezwolenia na bieg prébny wytgczone.

Uwagi:

« Bieg probny jest obstugiwany tylko w wektorowym trybie
sterowania.

+ Bieg prébny moze by¢ wigczony tylko wtedy, gdy nie jest
aktywne polecenie startu z zewnetrznego miejsca
sterowania. Z drugiej strony jesli bieg prébny jest juz
wigczony, nie mozna uruchomi¢ przemiennika czestotliwosci
z zewnetrznego miejsca sterowania (oprécz polecen ruchu
powolnego z magistrali komunikacyjnej).

Patrz sekcja Kontrola nagtego przyspieszenia na str. 58.

Nie wybrano 0. 0
Wybrano 1. 1
DI Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 0). 2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 1). 3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (710.02 Stan DI po opéznieniach, bit 2). 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3). 5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 4). 6
Nadzor 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru. 24
Nadzor 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru. 25
Nadzor 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru. 26




Parametry 151

Nr Nazwa/wartos¢ Opis Wartos¢
domysina
FbEq 16
Nadzér 4 Bit 3 parametru 32.01 Stan nadzoru. 27
Nadzér 5 Bit 4 parametru 32.01 Stan nadzoru. 28
Nadzér 6 Bit 5 parametru 32.01 Stan nadzoru. 29
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty). -
20.26  Zrédio startu biegu Jesli wiaczane przez parametr 20.25 Wt. biegu prébnego, Nie wybrano
prébn. 1 wybiera zrédto aktywacji funkcji biegu prébnego 1. (Funkcja

biegu prébnego 1 moze réwniez zosta¢ aktywowana przez

magistrale komunikacyjng bez wzgledu na parametr 20.25).

1 = Bieg prébny 1 aktywny.

Uwagi:

« Bieg probny jest obstugiwany tylko w wektorowym trybie
sterowania.

« Jesli aktywny jest bieg prébny 1 i 2, pierwszenstwo ma bieg
prébny aktywowany jako pierwszy.

« Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.

Nie wybrano 0. 0
Wybrano 1. 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 0). 2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 1). 3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 2). 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3). 5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 4). 6
Nadzor 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru. 24
Nadzor 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru. 25
Nadzor 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru. 26
Nadzoér 4 Bit 3 parametru 32.01 Stan nadzoru. 27
Nadzér 5 Bit 4 parametru 32.01 Stan nadzoru. 28
Nadzér 6 Bit 5 parametru 32.01 Stan nadzoru. 29
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty). -
20.27  Zrédio startu biegu Jesli wigczane przez parametr 20.25 Wt. biegu prébnego, Nie wybrano

probn. 2 wybiera zrodto aktywacji funkciji biegu prébnego 2. (Funkcja

biegu prébnego 2 moze réwniez zosta¢ aktywowana przez

magistrale komunikacyjng bez wzgledu na parametr 20.25).

1 = Bieg prébny 2 aktywny.

Dostepne opcje zawiera opis parametru 20.26 Zrédfo startu

biegu probn. 1.

Uwagi:

« Bieg probny jest obstugiwany tylko w wektorowym trybie
sterowania.

« Jesli aktywny jest bieg prébny 1 i 2, pierwszenstwo ma
bieg prébny aktywowany jako pierwszy.

« Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.

Dostepne opcje zawiera opis parametru 20.26 Zrodio startu

biegu probn. 1.

20.30  Fun. ostrz. sygn. zezwol. | Wybiera ostrzezenia o sygnatach zezwolenia, ktére zostang 0000h
zablokowane. Ten parametr zapobiega dodawaniu tych
ostrzezen do dziennika zdarzen. Gdy bit tego parametru jest
ustawiony na wartos¢ 1, powigzane ostrzezenie jest blokowane.
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Bit Nazwa Opis
0 Zezwolenie na obracanie |1 = Ostrzezenie AFED Zezwolenie na obracanie jest blokowane.

1

Brak zezwolenia na bieg

1 = Ostrzezenie AFEB Brak zezwolenia na bieg jest blokowane.

3...15

Zarezerwowane

0000h...FFFFh

Stowo stuzgce do wytgczania ostrzezen o sygnatach zezwolenia. | 1=1

21 Tryb start/stop

Tryby startu i stopu; tryb zatrzymania awaryjnego oraz wybér
zrédta sygnatu; ustawienia magnesowania DC.

21.01  Tryb startu

Uwagi:

* Funkcja startu dla trybu skalarnego sterowania silnikiem jest
wybierana za pomocg parametru 21.19 Tryb skalarnego
startu.

» Uruchomienie obracajgcego sie silnika nie jest mozliwe, jesli
wybrano magnesowanie DC (Szybkie lub Stafy czas).

* W przypadku silnikéw z magnesami trwatymi nalezy uzy¢
trybu startu Automatyczne.

+ Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.

Patrz takze sekcja Magnesowanie DC na stronie 66.

Wybiera funkcje startu silnika dla trybu wektorowego sterowania | Stafy czas
silnikiem, tzn. gdy parametr 99.04 Tryb sterowania silnikiem ma
ustawiong warto$¢ Wektorowy.

Szybkie

Przemiennik czgstotliwo$ci magnesuje wstepnie silnik przed 0
uruchomieniem. Czas wstepnego magnesowania jest okreslany
automatycznie i wynosi zazwyczaj od 200 ms do 2 s w
zaleznosci od rozmiaru silnika. Nalezy wybrac¢ ten tryb, jesli
wymagany jest wysoki moment rozruchowy.

Staty czas

Przemiennik czestotliwosci magnesuje wstepnie silnik przed 1
uruchomieniem. Czas wstepnego magnesowania jest okreslony
przez parametr 21.02 Czas magnesowania. Ten tryb nalezy
wybrag, jesli wymagany jest staty czas wstepnego
magnesowania (np. jesli start silnika musi by¢ zsynchronizowany
ze zwolnieniem hamulca mechanicznego). To ustawienie
gwarantuje réwniez najwyzszy mozliwy moment rozruchowy,
gdy czas wstepnego magnesowania jest wystarczajgco dtugi.

OSTRZEZENIE! Przemiennik czestotliwosci zostanie

uruchomiony po uptywie ustawionego czasu

magnesowania, nawet jesli magnesowanie silnika nie
zostato ukoniczone. W aplikacjach, w ktérych petny moment
rozruchowy jest niezbedny, nalezy sig¢ upewni¢, ze staty czas
magnesowania jest wystarczajaco dtugi do wygenerowania
petnego namagnesowania i momentu.

Automatyczne

Automatyczny start w wiekszosci przypadkéw gwarantuje 2
optymalne uruchomienie silnika. Obejmuje on funkcje startu
lotnego (uruchomienie obracajgcego sie silnika) i funkcje
automatycznego ponownego uruchomienia. Program sterowania
silnikiem przemiennika czestotliwos$ci identyfikuje strumien, jak
réwniez stan mechaniczny silnika i uruchamia silnik natychmiast
w kazdych warunkach.

Uwaga: Jesli parametr 99.04 Tryb sterowania silnikiem ma
ustawiong warto$¢ Skalarne, lotny start i automatyczne ponowne
uruchomienie nie sg domysinie mozliwe, chyba ze parametr
21.19 Tryb skalamego startu ma warto$¢ Automatyczne.
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21.02  Czas magnesowania Definiuje czas magnesowania wstepnego, gdy: 500 ms

« parametr 21.01 Tryb startu ma ustawiong warto$¢ Staty czas
(w trybie wektorowego sterowania silnikiem) lub

* parametr 21.19 Tryb skalarnego startu ma ustawiong warto$¢
Staty czas (w trybie skalarnego sterowania silnikiem).

Po poleceniu startu przemiennik czestotliwosci automatycznie

magnesuje wstepnie silnik przez okreslony czas. W celu

zapewnienia peilnego namagnesowania nalezy ustawi¢ te

warto$¢ na takg sama lub wyzszg jak stata czasu wirnika. Jesli

warto$¢ ta nie jest znana, nalezy uzy¢ orientacyjnej wartosci

podanej w ponizszej tabeli:

Znamionowa moc Staly czas namagnesowania
silnika

<1kW > 50 do 100 ms

Od 1 do 10 kW > 100 do 200 ms

10 do 200 kW > 200 do 1000 ms

Od 200 do 1000 kW > 1000 do 2000 ms

Uwaga: Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.

0... 10000 ms Staly czas magnesowania DC. 1=1ms
21.03  Tryb zatrzymania Wybiera spos6b zatrzymania silnika po otrzymaniu polecenia Rampa
stopu.

Dodatkowe hamowanie jest mozliwe po wybraniu hamowania
strumieniem (patrz parametr 97.05 Hamowanie strumieniem).

Wybieg Zatrzymanie przez wytgczenie potprzewodnikéw wyjsciowych 0
przemiennika czestotliwosci. Silnik zwalnia wybiegiem do
zatrzymania.
OSTRZEZENIE! Jesli uzywany jest hamulec
mechaniczny, nalezy upewni¢ sie, ze zwalnianie
wybiegiem do zatrzymania jest bezpieczne.

Rampa Zatrzymanie zgodnie z aktywng rampg zwalniania. Patrz grupa | 1
parametrow 23 Rampa wart. zad. predko$ci lub 28 tancuch w.
zad. czestotliwosci.

Limit momentu Zatrzymanie zgodnie z limitami momentu (parametry 30.79 2
i 30.20). Ten tryb jest dostepny tylko w trybie wektorowego
sterowania silnikiem.

21.04 Tryb zatrzymania Wybiera spos6b zatrzymania silnika po otrzymaniu polecenia Zatrzymanie
awaryjnego awaryjnego zatrzymania. wg rampy
Zrodio sygnatu awaryjnego zatrzymania jest wybierane przez (Off1)
parametr 21.05 Zrédfo zatrzymania awar..
Zatrzymanie wg rampy Gdy przemiennik czestotliwo$ci jest uruchomiony: 0
(Off1) « 1 =Normalna praca.

« 0= Normalne zatrzymanie zgodnie ze standardowg rampg
zwalniania zdefiniowang dla okreslonego typu wartosci
zadanej (patrz sekcja Rampy warto$ci zadanej na stronie 52).
Po zatrzymaniu przemiennika czestotliwo$ci mozna go
uruchomi¢ ponownie, usuwajgc sygnat zatrzymania
awaryjnego i zmieniajgc sygnat startu z wartosci O na 1.

Gdy przemiennik czestotliwosci jest zatrzymany:

* 1 = Uruchamianie dozwolone.

* 0 = Uruchamianie niedozwolone.
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Zatrzymanie wybiegiem | Gdy przemiennik czestotliwosci jest uruchomiony: 1
(Off2) + 1 = Normalna praca.
+ 0 = Zatrzymanie wybiegiem.
Gdy przemiennik czestotliwosci jest zatrzymany:
» 1 = Uruchamianie dozwolone.
* 0 = Uruchamianie niedozwolone.
Zatrz. wg rampy awar. Gdy przemiennik czestotliwosci jest uruchomiony: 2
(Off3) * 1= Normalna praca.
+ 0= Zatrzymanie zgodnie z rampg zatrzymania awaryjnego
zdefiniowang w parametrze 23.23 Czas zatrz. awaryjnego.
Po zatrzymaniu przemiennika czgstotliwo$ci mozna go
uruchomi¢ ponownie, usuwajac sygnat zatrzymania
awaryjnego i zmieniajgc sygnat startu z wartosci 0 na 1.
Gdy przemiennik czestotliwosci jest zatrzymany:
» 1 = Uruchamianie dozwolone
+ 0= Uruchamianie niedozwolone
21.05  Zrédlo zatrzymania awar. | Wybiera zrédto sygnatu awaryjnego zatrzymania. Tryb stopu jest | Nieaktywne
wybierany przez parametr 21.04 Tryb zatrzymania awaryjnego. | (prawda)
0 = Zatrzymanie awaryjne aktywne
1 = Normalna praca
Uwaga: Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.
Aktywne (fatsz) 0. 0
Nieaktywne (prawda) 1. 1
DIt Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 0). 3
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 1). 4
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 2). 5
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3). 6
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). 7
21.06  Limit predkosci zerowej | Definiuje limit predkosci zerowej. Silnik jest zatrzymywany 30,00 obr./min

zgodnie z rampg predkosci (gdy wybrano zatrzymanie zgodnie z
rampa lub uzyto czasu zatrzymania awaryjnego) do osiggniecia
zdefiniowanego limitu predkosci zerowej. Po op6znieniu
predkoséci zerowej silnik zwalnia wybiegiem do zatrzymania.

0,00...30000,00 obr./min

Limit predko$ci zerowej.

Patrz
parametr
46.01
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21.07  Opdz. predkosci zerowej | Definiuje opoznienie dla funkcji opoznienia predkosci zerowej. 0ms
Funkcja jest uzywana w aplikacjach, w przypadku ktérych
wymagane jest ptynne i szybkie ponowne uruchomienie.
Podczas op6znienia przemiennik czgstotliwosci zna doktadng
pozycjg wirnika.

Bez opdznienia predkosci zerowej:

Przemiennik czestotliwo$ci otrzymuje polecenie stopu i hamuje
zgodnie z rampa. Gdy rzeczywista predko$¢ silnika spada
ponizej warto$ci parametru 271.06 Limit predko$ci zeroweyj,
modulacja inwertera zostaje zatrzymana i silnik zwalnia do
zatrzymania.

Wartosc zadana

Kontroler predkosci wytgczony:
silnik zwalnia do zatrzymania.

21.06 Limit predko$ci zerowej

Czas

Z opdznieniem predkosci zerowej:

Przemiennik czestotliwosci otrzymuje polecenie stopu i hamuje
zgodnie z rampa. Gdy rzeczywista predkos¢ silnika spada
ponizej wartosci parametru 271.06 Limit predkosci zerowey,
aktywuje sie funkcja op6znienia predkosci zerowej. Podczas
opoznienia funkcja podtrzymuje dziatanie kontrolera predkosci:
inwerter moduluje, silnik jest magnesowany, a przemiennik
czestotliwosci jest przygotowany do szybkiego ponownego
uruchomienia. Opdéznienie predkosci zerowej moze byé
uzywane np. razem z funkcja biegu probnego.

Predkosé

Kontroler predkosci pozostaje
aktywny. Silnik zmniejsza predkog¢
do rzeczywistej predkosci zerowegj.

_________ - - - - - - 21.06 Limit predko$ci zerowe,

Opdznienie Czas

0... 30000 ms Opdznienie predkosci zerowej. 1=1ms
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21.08  Sterowanie pradem DC | Aktywuje/dezaktywuje funkcje trzymania DC i magnesowania 0b0000
dodatkowego. Patrz sekcja Magnesowanie DC na str. 66.
Uwaga: Magnesowanie DC powoduje nagrzewanie silnika.
W zastosowaniach, w ktérych wymagane sg diugie czasy
magnesowania DC, nalezy uzywac¢ silnikéw wentylowanych
zewnetrznie. Jesli okres magnesowania DC jest diugi,
magnesowanie DC nie moze zapobiec obracaniu watu silnika,
jesli silnik ma state obcigzenie.
Bit Nazwa Wartos¢
0 Trzymanie DC |1 = Trzymanie pragdem DC. Patrz sekcja Trzymanie DC na str. 66.
Uwaga: Funkcja trzymania DC nie ma zadnego wptywu, jesli sygnat startu jest
wylgczony.
1 Magnesowanie |1 = Magnesowanie dodatkowe. Patrz sekcja Magnesowanie dodatkowe na
dodatkowe str. 67.
Uwaga: Magnesowanie dodatkowe jest dostgpne tylko wtedy, gdy wybranym
trybem zatrzymania jest hamowanie zgodnie z rampg (patrz parametr 21.03 Tryb
zatrzymania).
2 Hamulec DC 1 = Wiaczenie hamulca DC.
3...15 Zarezerwowane
0b0000...0b1111 Opcje magnesowania DC. 1=1
21.09  Trzymanie predkosci DC | Definiuje trzymanie predkosci DC w trybie sterowania 5,00 obr./min
predkosécig. Patrz parametr 21.08 Sterowanie prgdem DC i
sekcja Trzymanie DC (strona 66).
0,00...1000,00 obr./min Predkos¢ trzymania DC. Patrz
parametr
46.01
21.10  Wart. zadana pradu DC | Definiuje prad trzymania DC jako procentowg warto$¢ pradu 30,0%
znamionowego silnika. Patrz parametr 21.08 Sterowanie prgdem
DC i sekcja Magnesowanie DC (strona 66).
Po uptywie 100 s czasu magnesowania dodatkowego maksymalny
prad magnesowania zostaje ograniczony do wartosci
odpowiadajgcej aktualnej wartosci zadanej strumienia.
0,0...100,0% Prad trzymania DC. 1=1%
21.11 Czas magnesowania Definiuje czas, przez jaki magnesowanie dodatkowe jest Os
dodatk. aktywne po zatrzymaniu silnika. Prad magnesowania jest
okreslony przez parametr 21.10 Wart. zadana pradu DC.
Patrz parametr 21.08 Sterowanie pradem DC.
0...3000 s Czas magnesowania dodatkowego. 1=1s
21.14  Zrédio wej. nagrz. wstep. | Wybiera zrédio wyzwalania wstepnego nagrzewania silnika. Wyt

Stan nagrzewania jest wyswietlany jako bit 2 parametru 06.271

Stowo stanu 3 przemiennika.

Uwagi:

» Funkcja nagrzewania wymaga, aby funkcja STO nie byta

wyzwolona.

Funkcja nagrzewania wymaga, aby przemiennik

czestotliwosci nie miat btedu.

+ Nagrzewanie wstgpne wymaga trzymania prgdem DC do
generowania pradu.

Wyt 0. Nagrzewanie wstepne jest zawsze dezaktywowane. 0

W 1. Nagrzewanie wstegpne jest zawsze aktywowane, gdy 1
przemiennik czestotliwosci zostanie zatrzymany.

DI Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 0). 2

DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 1). 3

DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (710.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 2). 4
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Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3). 5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 4). 6
Nadzor 1 Bit 0 parametru 32.071 Stan nadzoru (patrz str. 214). 8
Nadzor 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 214). 9
Nadzor 3 Bit 2 parametru 32.071 Stan nadzoru (patrz str. 214). 10
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty). -
21.15  Czas opozn. nagrz. Czas opoznienia przed rozpoczeciem nagrzewania wstepnego | 60 s
wstepnego. po zatrzymaniu przemiennika czestotliwosci.
10...3000 s Czas opdznienia nagrzewania wstepnego. 1=1s
21.16  Prad nagrzew. Definiuje prad DC stuzgcy do nagrzewania silnika. Warto$¢ to 0,0%
wstepnego procentowa warto$¢ pradu znamionowego silnika.
0,0...30,0% Prad nagrzewania wstepnego. 1=1%

21.19  Tryb skalarnego startu Wybiera funkcje startu silnika dla trybu skalamego sterowania Staty czas

silnikiem, tzn. gdy parametr 99.04 Tryb sterowania silnikiem ma

ustawiong warto$¢ Skalarne.

Uwagi:

* Funkcja startu dla trybu wektorowego sterowania silnikiem
jest wybierana za pomocg parametru 21.01 Tryb startu.

* W przypadku silnikéw z magnesami trwatymi nalezy uzy¢
trybu startu Automatyczne.

« Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.

Patrz takze sekcja Magnesowanie DC na stronie 66.

Normalny Natychmiastowy start z predkosci zerowe;. 0

-

Staly czas Przemiennik czestotliwosci magnesuje wstepnie silnik przed
uruchomieniem. Czas wstepnego magnesowania jest okreslony
przez parametr 21.02 Czas magnesowania. Ten tryb nalezy
wybra¢, jesli wymagany jest staty czas wstepnego
magnesowania (np. jesli start silnika musi by¢ zsynchronizowany
ze zwolnieniem hamulca mechanicznego). To ustawienie
gwarantuje réwniez najwyzszy mozliwy moment rozruchowy,
gdy czas wstepnego magnesowania jest wystarczajgco dtugi.
Uwaga: Tego trybu nie mozna uzywa¢ do uruchamiania
obracajacego sig¢ silnika.

OSTRZEZENIE! Przemiennik czestotliwosci zostanie

uruchomiony po uptywie ustawionego czasu

magnesowania, nawet jesli magnesowanie silnika nie
zostato ukoniczone. W aplikacjach, w ktérych petny moment
rozruchowy jest niezbedny, nalezy sie upewnic, ze staly czas
magnesowania jest wystarczajgco dtugi do wygenerowania
petnego namagnesowania i momentu.

Automatyczne Przemiennik czestotliwo$ci automatycznie wybiera prawidtowg 2
czestotliwo$¢ wyjéciowa, aby uruchomi¢ obracajgcy sie silnik.
Jest to przydatne do lotnych startow: jesli silnik juz sie obraca,
przemiennik czestotliwosci wystartuje ptynnie przy biezacej
czestotliwosci.

Uwaga: Nie mozna uzywac¢ w systemach z wieloma silnikami.

Wzmocnienie momentu | Wzmocnienie momentu jest stosowane przy uruchamianiu 3
i konczy sie, gdy czestotliwos¢ wyjsciowa przekroczy 40%
czestotliwosci znamionowej lub osiggnie warto$¢ zadang.

Automatyczny + podbicie | Jesli procedura lotnego startu nie wykryje obracajgcego sig 4
silnika, stosowane jest wzmocnienie momentu.
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Lotny start

Przemiennik czestotliwosci automatycznie wybiera prawidiowa
czestotliwos¢ wyjsciowa, aby uruchomi¢ obracajgcy sie silnik.
Jesli silnik juz sig obraca, przemiennik czestotliwosci wystartuje
plynnie przy biezacej czgstotliwosci. Ten tryb spowoduje
uruchomienie silnika ze sterowaniem wektorowym i przetgczenie
w locie na sterowanie skalarne po znalezieniu predkoéci silnika.
W poréwnaniu z trybem automatycznego startu, tryb lotnego
startu szybciej wykrywa predkos$¢ silnika. Tryb lotnego startu
wymaga doktadniejszych informacji o modelu silnika. Z tego
powodu statyczny bieg identyfikacyjny jest wykonywany
automatycznie, gdy przemiennik czestotliwosci jest uruchomiany
po raz pierwszy po wybraniu trybu lotnego startu. Wartosci

z tabliczki znamionowe;j silnika powinny by¢ doktadne.
Nieprawidtowe wartosci z tabliczki znamionowej moga
spowodowac obnizenie skutecznosci uruchamiania.

Uwaga: Lotnego startu nie mozna uzywac¢ w systemach

z wieloma silnikami.

Uwaga:Podczas lotnego startu przemiennik czgstotliwosci
bedzie poczatkowo dziatat w trybie sterowania wektorowego.
Dlatego w przypadku uzywania startu lotnego znamionowe
ustawienie pradu przemiennika czestotliwo$ci musi miesci¢

sie w zakresie dozwolonym w trybie sterowania wektorowego.
Patrz parametr 99.06.

5

Lotny start +
wzmochnienie

Lotny start ze wzmocnieniem momentu.

Lotny start jest wykonywany jako pierwszy i silnik jest
magnesowany. Jesli wykryto predkos¢ réwna zero, stosowane
jest wzmocnienie momentu.

21.21

Czestotliwo$¢ trzymania
DC

Definiuje czestotliwo$¢ trzymania pradem DC, ktéra jest
uzywana zamiast parametru 21.09 Trzymanie predkosci DC, gdy
uzywanym trybem dziatania jest Tryb czestotliwo$ci skalarnej.
Patrz parametry 19.01 Aktualny tryb pracy, 21.08 Sterowanie
pradem DC i sekcja Trzymanie DC na stronie 66.

5,00 Hz

0,00...1000,00 Hz

Czestotliwo$¢ trzymania DC.

1=1Hz

21.22

OpOoznienie startu

Definiuje opdznienie startu. Po spetnieniu warunkow startu
przemiennik czestotliwo$ci czeka na uptyniecie czasu
opdznienia, a nastepnie uruchamia silnik. Podczas op6znienia
wys$wietlane jest ostrzezenie AFE9 Opdznienie startu.
Opoznienie startu moze by¢ uzywane ze wszystkimi trybami
startu.

0,00 s

0,00...60,00 s

Opédznienie startu

1=1s

21.23

Ptynny start

Wiacza funkcje ptynnego startu. Funkcja ptynnego startu
ogranicza prad silnika ponizej limitu zdefiniowanego za pomocag
parametru 21.24 Prad ptynnego startu, gdy predkos¢ silnika jest
mniejsza od warto$ci 21.25 Predkosc¢ ptynnego startu.
Ostrzezenie: Dlugotrwata operacja ptynnego startu przy
niskiej predkosci i wysokiej wartosci pragdu moze nagrzac¢
silnik.

Wytaczone

Wytgczone

Ptynny start wytgczony

Zawsze witgczone

Funkcja ptynnego startu jest zawsze aktywna, gdy predkosc jest
ponizej limitu.

Tylko start

Funkcja ptynnego startu jest aktywna po starcie tylko wtedy, gdy
predkos$¢ jest ponizej limitu.

21.24

Prad ptynnego startu

Prad stosowany dla silnika, gdy funkcja ptynnego startu jest
wigczona.

50,0%

10,0... 100,0%

Jest to procentowa warto$¢ pradu znamionowego silnika.

1=1%

21.25

Predkos¢ ptynnego startu

Okres$l predkos¢ funkcji ptynnego startu, gdy prad jest
stosowany.

10,0%

2,0... 100,0%

Jest to procentowa warto$¢ predkosci znamionowej silnika.

1=1%
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21.26

Prad podbicia momentu

Definiuje maksymalny prad dostarczany do silnika podczas trybu
uruchamiania Wzmocnienie momentu. Warto$¢ parametru to
procentowa warto$¢ pragdu znamionowego silnika. Warto$é
znamionowa tego parametru to 100,0%. Tryb uruchamiania
Wzmocnienie momentu moze zostaé uzyty tylko wtedy, gdy
uzywany jest tryb skalarnego sterowania silnikiem. Wzmocnienie
momentu jest stosowane tylko przy uruchamianiu i konczy sie,
gdy czestotliwos¢ wyjsciowa przekroczy 40% czestotliwosci
znamionowe;j lub osiggnie warto$¢ zadana.

100,0%

15,0... 300,0%

0,01=1%

21.27

Czas podbicia momentu

Definiuje minimalny i maksymalny czas wzmocnienia momentu.
Jesli czas wzmocnienia momentu wynosi mniej niz 40% czasu
przyspieszania czestotliwosci (patrz opis parametrow 28.72 i
28.74), wéwczas czas wzmochienia momentu jest ustawiany na
warto$¢ wynoszgcg 40% wartosci czasu przyspieszania
czestotliwosci.

20,0 s

0,0..60,0s

Znamionowy czas silnika.

21.30

Tryb zatrzymania
kompensacji predk.

Wybiera metode uzywang do zatrzymania przemiennika
czestotliwosci. Patrz takze sekcja Zatrzymanie z kompensacja
predkosci na stronie 69.
Zatrzymanie z kompensacjg predkosci jest aktywne tylko, jesli
« tryb pracy to nie moment oraz

* parametr 21.03 Tryb zatrzymania to Rampa lub

« parametr 20.11 Tryb zatrz. wyt. zezw. na bieg to Rampa (w

przypadku ustawienia Brak zezwolenia na bieg).

Wyt

Zatrzymanie zgodnie z parametrem 21.03 Tryb zatrzymania, bez
zatrzymania z kompensacjg predkosci.

Kompensacja predkosci
W przéd

Jesli kierunek obrotu to do przodu, kompensacja predkosci jest
uzywana do hamowania na statej odlegtosci. R6znica predkosci
(pomiedzy uzywang predkoscig i maksymalng predkoscig) jest
kompensowana przez uruchomienie przemiennika
czestotliwos$ci z biezgcg predkoscig zanim silnik zatrzyma sig na
podstawie rampy.

Jesli kierunek obrotéw to do tytu, przemiennik czestotliwo$ci
zatrzyma sig¢ zgodnie z rampg.

Kompensacja predkosci
W tyt

Jesli kierunek obrotu to do tytu, kompensacja predkosci jest
uzywana do hamowania na statej odlegtosci. Réznica predkosci
(pomigdzy uzywang predkoscig i maksymalng predkoscia) jest
kompensowana przez uruchomienie przemiennika
czestotliwosci z biezacg predkoscig zanim silnik zatrzyma sie na
podstawie rampy.

Jesli kierunek obrotéw to do przodu, przemiennik czestotliwo$ci
zatrzyma sie zgodnie z rampa.

Kompensacja predkosci
w obu kierunkach

Bez wzgledu na kierunek obrotu kompensacja predkosci jest
uzywana do hamowania na statej odlegtosci. Réznica predkosci
(pomigdzy uzywang predkoscig i maksymalng predkoscia) jest
kompensowana przez uruchomienie przemiennika
czestotliwosci z biezacg predkoscig zanim silnik zatrzyma sie na
podstawie rampy.

21.31

Opozn. zatrz. z komp.
predk.

To opdznienie dodaje odlegtos¢ do catkowitej odlegtosci
przebytej podczas zatrzymania z maksymalnej predkosci. Ta
warto$¢ jest uzywana do zmiany odlegtosci, aby byta zgodna z
wymaganiami i przebyta odlegto$¢ nie zalezata wytacznie od
wspotczynnika zwalniania.

0,00s

0,00...1000,00 s

Opdznienie predkosci.
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21.32  Prég zatrz. Ten parametr ustawia prég predkosci, ponizej ktorego funkcja 10%
kompens.predk. zatrzymania z kompensacjg predkosci jest wytgczana. W tym
zakresie predkosci nie dokonuje sie proby zatrzymania
z kompensacjg predkosci, a przemiennik czestotliwosci
zatrzymuje si¢ w normalny sposéb, uzywajgc opcji rampy.
0...100% Prog predkosci jako warto$¢ procentowa znamionowej predkosci | 1=1%
silnika.
22 Wybor wart. zadanej Wybor wartosci zadanej predkosci; ustawienia potencjometru
redkosci silnika.
predkosc Patrz schematy tancucha sterowania na stronach 378...382.
22.01  Nieograniczona w.zad. Wyswietla wyj$cie bloku wyboru wartoéci zadanej predkosci. 0,00 obr./min
predk. Patrz schemat fancucha sterowania na stronie 378.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,00 ... Warto$¢ wybranej predkosci zadane;j. Patrz
30000,00 obr./min parametr

46.01
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Nr Nazwalwartos¢ Opis Wartos¢
domysina
FbEq 16
22.11 W. zad. pred. 1 Zew1 Wybiera zrédio warto$ci zadanej predkosci 1 Zew1. Skalowane
Dwa zrédta sygnatéw mogg zosta¢ zdefiniowane za pomocg Al1

tego parametru i 22.12 W. zad. pred. 2 Zew1. Funkcja
matematyczna (22.13 Funkcja pred. Zew1) zastosowana dla
dwdch sygnatéw tworzy warto$¢ zadang Zew1 (A na rysunku
ponizej).

Zrodio cyfrowe wybrane za pomocag parametru 19.71 Wybor
Zew1/Zew2 moze by¢ uzywane do przetgczania pomigdzy
warto$cig zadang Zew1 i odpowiednig wartoscig zadang Zew2
zdefiniowanymi za pomocg parametréw 22.18 W. zad. pred. 1
Zew2, 22.19 W. zad. pred. 2 Zew2 i 22.20 Funkcja pred. Zew2
(B na rysunku ponizej).

Uwaga: Wartos¢ domysina zalezy od wybranego makra.

Patrz Makra sterowania na stronie 27.

22.11
22.1
0 — 3
Al —] Warto$¢ zadana
B [\ |—
...... [—| ADD —o
Inny — SUB o
MUL o ] @
22.12 MIN |—o zewl
0 —| MAX —=°
Al —
a7 C\ —
/m;‘ T 19.11
Y | | 0
T~~—|—<2285
22.18 1
22.20
0 pu—
Al — Wartosc zadana
...... [ | ADD H——o Zew2
Inny — SUB |—o
MUL }—o I ‘
22.19 MIN o
0 | MAX |——>
Al —
A7 C\ —
Inny —
Zero Brak. 0
Skalowane Al1 12.12 Warto$¢ skalowana Al1. 1
Skalowane Al2 12.22 Warto$¢ skalowana Al2. 2
W. zad. EFB 1 03.09 Wart. zadana 1 EFB. 8
EFB — warto$¢ zadana 2 | 03.10 Wart. zadana 2 EFB. 9
Potencjometr silnika 22.80 Akt. w. zad. potencj. silnika (wyj$cie potencjometru silnika). | 15
PID 40.01 PID procesu: akt. wart. wyj. (wyj$cie regulatora 16

PID procesu).
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Nr Nazwal/wartos¢ Opis Wartos¢
domysina
FbEq 16
Wejécie 11.38 Weyj. czest. 1: wart. akt. (gdy wejscie DI3 lub DI4 jest 17
czestotliwosciowe 1 uzywane jako wejscie czestotliwosciowe).
Panel sterowania Warto$¢ zadana panelu (03.01 Warto$¢ zadana panelu, patrz 18
(zapisana warto$¢ strona 7171) zapisana przez system sterowania dla lokalizacji,
zadana) gdzie zwracane wartosci sterowania sg uzywane jako warto$¢
zadana.
Wartosc zadana
A | @ Warto$¢ zadana Zew1
X = X- =% - H—H— X Warto$¢ zadana Zew2
— Aktywna warto$¢ zadana
o —eo—o—0-0- -9 : “&
e-- - Nieaktywna wartos¢
T >t zadana
Zew1 -> Zew2
Panel sterowania Wartos$¢ zadana panelu (03.01 Warto$¢ zadana panelu) dla 19
(skopiowana wart. poprzedniej lokalizacji sterowania jest uzywana, gdy lokalizacja
zadana) sterowania zmienia sie, jesli wartosci zadane dla dwoch
lokalizacji sg tego samego typu (np.
czestotliwos¢/predkosé/moment/PID). W przeciwnym razie
aktualny sygnat jest uzywany jako nowa warto$¢ zadana.
Dokument
| @ Warto$¢ zadana Zew1
- K- =% - - x Wartoé¢ zadana Zew2
- — Aktywna warto$¢ zadana
‘e - . - Nieaktywna warto$¢
T -t zadana
Zew1 -> Zew2
Panel zintegrowany Patrz wyzej Panel sterowania (zapisana warto$¢ zadana). 20
(zapisana wartos$¢
zadana)
Panel zintegrowany Patrz wyzej Panel sterowania (skopiowana warto$¢ zadana). 21
(skopiowana warto$¢
zadana)
Wejscie 11.46 Wej. czest. 2: wart. akt. (gdy wejscie DI3 lub D14 jest 22
czestotliwosciowe 2 uzywane jako wejscie czestotliwosciowe).
Inny Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty). -
22.12  W. zad. pred. 2 Zew1 Wybiera zrédto wartosci zadanej predkosci 2 Zew1. Zero
Schemat wyboru zrédta wartosci zadanej zawiera opis
parametru 22.11 W. zad. pred. 1 Zew1.
Zero Brak. 0
Skalowane Al1 12.12 Wartosc skalowana Al1. 1
Skalowane Al2 12.22 Wartosc skalowana Al2. 2
EFB — warto$¢ zadana 1 | 03.09 Wart. zadana 1 EFB. 8
EFB — warto$¢ zadana 2 | 03.10 Wart. zadana 2 EFB. 9
Potencjometr silnika 22.80 Akt. w. zad. potencj. silnika (wyjécie potencjometru 15
silnika).
PID 40.01 PID procesu: akt. wart. wyj. (wyjscie regulatora PID 16
procesu).
Wejscie 11.38 Wej. czest. 1: wart. akt. (gdy wejscie DI3 lub D14 jest 17

czestotliwosciowe 1

uzywane jako wejscie czestotliwosciowe).
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Nr Nazwa/wartos¢ Opis Wartos¢
domysina
FbEq 16

Panel sterowania Warto$¢ zadana panelu (03.01 Warto$¢ zadana panelu, patrz 18

(zapisana wartos$¢ strona 1711) zapisana przez system sterowania dla lokalizacji,

zadana) gdzie zwracane wartosci sterowania sg uzywane jako warto$¢
zadana.

Wartosc zadana
A I ® Warto$¢ zadana Zew1
X K- =% - N—H—X x Warto$¢ zadana Zew2
— Aktywna wartos¢ zadana
$———o—2o-0-- - Nieaktywna warto$¢
T -t zadana
Zew1 -> Zew2

Panel sterowania Warto$¢ zadana panelu (03.07 Warto$c zadana panelu) dla 19

(skopiowana wart. poprzedniej lokalizacji sterowania jest uzywana, gdy lokalizacja

zadana) sterowania zmienia sie, jesli wartosci zadane dla dwéch
lokalizacji sg tego samego typu (np. czestotliwo$¢/predkosé/
moment/PID). W przeciwnym razie aktualny sygnat jest uzywany
jako nowa warto$¢ zadana.

Dokument
® Wartos¢ zadana Zew1
x Warto$¢ zadana Zew2
— Aktywna warto$¢ zadana
- - Nieaktywna wartos¢
t zadana

Panel zintegrowany Patrz wyzej Panel sterowania (zapisana warto$¢ zadana). 20

(zapisana warto$¢ zadana)

Panel zintegrowany Patrz wyzej Panel sterowania (skopiowana warto$¢ zadana). 21

(skopiowana warto$¢

zadana)

Wejscie 11.46 Wej. czest. 2: wart. akt. (gdy wejscie DI3 lub D14 jest 22

czestotliwosciowe 2 uzywane jako wejscie czestotliwosciowe).

Inny Wybdr zrédta (patrz Wyrazenia i skroty). -

22.13  Funkcja pred. Zew1 Wybiera funkcjg matematyczng realizowang pomigdzy zroédtami | Wartosc
wartosci zadanej wybranymi za pomocg parametrow 22.11 W. zadana 1
zad. pred. 1 Zew1i22.12 W. zad. pred. 2 Zew1. Patrz wykres
przy parametrze 22.11 W. zad. pred. 1 Zew1.

Warto$¢ zadana 1 Sygnat wybrany za pomocg parametru 22.11 W. zad. pred. 1 0
Zew1 jest uzywany jako warto$¢ zadana predkosci 1 (nie jest
stosowana zadna funkcja).

Dodaj (w. zad. 1+ w. Suma zrédet warto$ci zadanej jest uzywana jako warto$¢ 1

zad. 2) zadana predkosci 1.

Odejmij (w. zad. 1 -w. Réznica ([22.11 W. zad. pred. 1 ZewT] - [22.12 W. zad. pred. 2 | 2

zad. 2 Zew1]) zrodet wartosci zadanej jest uzywana jako warto$¢
zadana predkosci 1.

Pomnoéz (w. zad. 1 x w. lloczyn zrédet wartosci zadanej jest uzywany jako warto$é 3

zad. 2) zadana predkosci 1.

Minimum (w. zad. 1, w. Zrédto o mniejszej wartoéci zadanej jest uzywane jako warto$¢ | 4

zad. 2) zadana predkosci 1.

Maksimum (w. zad. 1, w. | Zrédto o wigkszej wartosci zadanej jest uzywane jako warto$¢ 5

zad. 2) zadana predkosci 1.

22.18 W. zad. pred. 1 Zew2 Wybiera zrédio wartosci zadanej predkosci 1 Zew2. Zero
Dwa zrédta sygnatéw moga zosta¢ zdefiniowane za pomoca
tego parametru i 22.19 W. zad. pred. 2 Zew2. Funkcja
matematyczna (22.20 Funkcja pred. Zew?2) zastosowana dla
dwdch sygnatéw tworzy warto$¢ zadang Zew?2. Patrz wykres
przy parametrze 28.11 W. zad. czest. 1 Zew1.

Zero Brak. 0
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Nr Nazwal/wartos¢ Opis Wartos¢
domysina
FbEq 16
Skalowane Al1 12.12 Wartos$c skalowana Al1. 1
Skalowane Al2 12.22 Wartosc skalowana Al2. 2
W. zad. EFB 1 03.09 Wart. zadana 1 EFB. 8
EFB — warto$¢ zadana 2 | 03.10 Wart. zadana 2 EFB. 9
Potencjometr silnika 22.19 Akt. w. zad. potencj. silnika (wyjécie potencjometru silnika). | 15
PID 40.01 PID procesu: akt. wart. wyj. (wyjscie regulatora PID procesu). | 16
Wejscie 11.38 Wej. czest. 1: wart. akt. (gdy wejscie DI3 lub D14 jest 17
czestotliwosciowe 1 uzywane jako wejscie czestotliwosciowe).
Panel sterowania Warto$¢ zadana panelu (03.01 Warto$¢ zadana panelu, patrz 18
(zapisana warto$¢ strona 7111) zapisana przez system sterowania dla lokalizacji,
zadana) gdzie zwracane wartosci sterowania sg uzywane jako warto$¢
zadana.
Wartosc zadana
A ® Wartos¢ zadana Zew1
X = X- =% - H—H— X Warto$¢ zadana Zew2
— Aktywna warto$¢ zadana
—eo—o—o0-0- -9 : “&
e-- - Nieaktywna wartos$¢
T >t zadana
Zew1 -> Zew2
Panel sterowania Warto$¢ zadana panelu (03.01 Warto$¢ zadana panelu, patrz 19
(skopiowana wart. strona 7117) dla poprzedniego miejsca sterowania jest uzywana,
zadana) gdy miejsce sterowania zmienia sig, jesli wartosci zadane dla
dwdch miejsc s tego samego typu (np. czestotliwosé/predkose/
moment/PID). W przeciwnym razie aktualny sygnat jest uzywany
jako nowa warto$¢ zadana.
Dokument
@ Warto$¢ zadana Zew1
x Wartoé¢ zadana Zew2
— Aktywna warto$¢ zadana
- Nieaktywna warto$¢
T > zadana
Zew1 -> Zew2
Panel zintegrowany Patrz wyzej Panel sterowania (zapisana warto$¢ zadana). 20
(zapisana warto$¢ zadana)
Panel zintegrowany Patrz wyzej Panel sterowania (skopiowana warto$¢ zadana). 21
(skopiowana warto$¢
zadana)
Wejscie 11.46 Wej. czest. 2: wart. akt. (gdy wejscie DI3 lub DI4 jest 22
czestotliwosciowe 2 uzywane jako wejscie czestotliwosciowe).
Inny Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty). -

22.19  W. zad. pred. 2 Zew2 Wybiera zrédto wartosci zadanej predkosci 2 Zew2. Zero
Dostepne opcje i wykres wyboru zrédta wartos$ci zawiera opis
parametru 22.18 W. zad. pred. 1 Zew2.

22.20  Funkcja pred. Zew2 Wybiera funkcje matematyczng realizowang pomiedzy zrédtami | Wartos¢
wartosci zadanej wybranymi za pomocg parametrow 22.18 W. zadana 1
zad. pred. 1 Zew2i 22.19 W. zad. pred. 2 Zew2. Patrz wykres
przy parametrze 22.18 W. zad. pred. 1 Zew2.

Warto$¢ zadana 1 Sygnat wybrany za pomocg parametru W. zad. pred. 1 Zew2jest | 0

uzywany jako warto$¢ zadana predkosci 1 (nie jest stosowana
zadna funkcja).

Dodaj (w. zad. 1 +w.
zad. 2)

Suma zrédet wartosci zadanej jest uzywana jako warto$¢
zadana predkosci 1.
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Nr Nazwa/wartos¢ Opis Wartos¢
domysina
FbEq 16
Odejmij (w. zad. 1 - Roéznica ([22.11 W. zad. pred. 1 ZewT] - [22.12 W. zad. pred. 2 | 2
w. zad. 2) ZewT]) zrédet warto$ci zadanej jest uzywana jako warto$é
zadana predkosci 1.
Pomnéz (w. zad. 1 lloczyn zrodet wartosci zadanej jest uzywany jako warto$¢ 3
X w. zad. 2) zadana predkosci 1.
Minimum (w. zad. 1, Zrodio o mniejszej wartosci zadanej jest uzywane jako wartosé | 4
w. zad. 2) zadana predkosci 1.
Maksimum (w. zad. 1, Zrodto o wigkszej wartosci zadanej jest uzywane jako warto$¢ 5
w. zad. 2) zadana predkosci 1.
22.21 Funkcja statej predkosci | Okresla sposéb wyboru predkosci statych oraz to, czy sygnat 0b0001

kierunku obrotu jest uwzgledniany podczas stosowania nowej
predkosci statej.

Bit

Nazwa

Informacja

Tryb statej
predkosci

1 = Spakowane: mozna wybra¢ 7 predkosci statych, uzywajgc trzech zrédet
zdefiniowanych za pomoca parametrow 22.22, 22.23 i 22.24.

0 = Oddzielone: predkosci state 1, 2 i 3 sg aktywowane oddzielnie przez
zrodfa zdefiniowane odpowiednio za pomoca parametrow 22.22, 22.23 i 22.24.
W przypadku konfliktu priorytet ma stata predko$¢ z najnizszym numerem.

Kierunek
wigczony

1 = Kierunek poczatkowy: W celu okreslenia kierunku obrotu dla statej predkosci
znak ustawienia statej predko$ci (parametry 22.26...22.32) jest mnozony przez
sygnat kierunku (do przodu: +1, do tytu: -1). Dzieki temu przemiennik
czestotliwosci moze mie¢ 14 predkosci statych (7 do przodu, 7 do tytu), jesli
wszystkie wartosci w parametrach 22.26...22.32 sg dodatnie.

OSTRZEZENIE! Jesli sygnat kierunku jest okreslony jako ,do tytu”

i aktywna stata predkos$¢ jest ujemna, przemiennik czestotliwosci bedzie

dziatat w kierunku do przodu.

0 = Zgodnie z parametrem: kierunek obrotu dla statej czestotliwosci jest
okreslany znakiem ustawienia statej czgstotliwo$ci (parametry 28.26...28.32).

Krok predkosci

1 = wigczenie kroku predkosci; 0 = wytgczenie kroku predkosci

Zarezerwowane

0b0000...0b1111

Stowo konfiguracji statej predkosci. 1=1
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Nr Nazwalwartos¢ Opis Wartosé¢
domysina
FbEq 16
22.22  Wybor stafej predkosci 1 | Kiedy bit O parametru 22.21 Funkcja statej predkosci przyjmuje | DI3
warto$¢ 0 (Osobne), wybiera zrédio aktywujace statg
predkos¢ 1.
Uwaga: Warto$¢ domysina zalezy od wybranego makra.
Patrz Makra sterowania na stronie 27.
Kiedy bit 0 parametru 22.21 Funkcja statej predkosci przyjmuje
warto$¢ 1 (Spakowane), ten parametr oraz parametry 22.23
Wybor statej predkosci 2 i 22.24 Wybor statej predkosci 3
wybierajg trzy zrédta, ktérych stany aktywujg state predkosci
W nastepujgcy sposob:
Zrédio Zrédio Zrédto
zdefiniowane zdefiniowane zdefiniowane Predkos¢ stata aktywna
przez parametr przez parametr przez parametr € Y
22.22 22.23 22.24
0 0 0 Brak
1 0 0 Stata predkosé 1
0 1 0 Stata predkosé¢ 2
1 1 0 Stata predkos¢ 3
0 0 1 Stata predkos¢ 4
1 0 1 Stata predkos¢ 5
0 1 1 Stata predkosé¢ 6
1 1 1 Stata predkos¢ 7
Zawsze wytgczone 0 (zawsze wytgczone). 0
Zawsze wigczone 1 (zawsze wigczone). 1
DIt Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 0). 2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 1). 3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 2). 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3). 5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 4). 6
Nadzor 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru. 24
Nadzor 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru. 25
Nadzor 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru. 26
Nadzor 4 Bit 3 parametru 32.01 Stan nadzoru. 27
Nadzor 5 Bit 4 parametru 32.01 Stan nadzoru. 28
Nadzor 6 Bit 5 parametru 32.01 Stan nadzoru. 29
Inny [bit] Wybér zrodta (patrz Wyrazenia i skroty). -
22.23  Wybor statej predkosci 2 | Kiedy bit O parametru 22.21 Funkcja statej predkosci przyjmuje | DI4

warto$¢ 0 (Osobne), wybiera zrédio aktywujace statg

predkosc¢ 2.

Kiedy bit 0 parametru 22.21 Funkcja statej predkos$ci przyjmuje
warto$¢ 1 (Spakowane), ten parametr oraz parametry 22.22
Wybor statej predkosci 1 22.24 Wybor statej predkosci 3
wybierajg trzy zrédta, ktére sg uzywane do aktywowania statych
predkosci.

Dostepne opcje zawiera opis parametru 22.22 Wybér statej
predkosci 1.

Uwaga: Wartos¢ domysina zalezy od wybranego makra. Patrz
Makra sterowania na stronie 27.
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Nr Nazwa/wartos¢ Opis Wartos¢
domysina
FbEq 16
22.24  Wybor statej predkosci 3 | Kiedy bit 0 parametru 22.21 Funkcja stafej predkosci przyjmuje | Zawsze
warto$¢ 0 (Osobne), wybiera zrédto aktywujgce statg wytgczone
predkos¢ 3.
Kiedy bit 0 parametru 22.21 Funkcja stafej predkosci przyjmuje
warto$¢ 1 (Spakowane), ten parametr oraz parametry 22.22
Wybér statej predkosci 1 22.23 Wybor statej predkosci 2
wybierajg trzy zrédta, ktére sg uzywane do aktywowania statych
predkoéci. Patrz tabela w opisie parametru 22.22 Wybor statej
predkosci 1.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 22.22 Wyb6r statej
predkosci 1.
22.26  Predkosc stata 1 Definiuje predkosc¢ statg 1 (predkosc¢, z jaka bedzie obracat sig | 300,00
silnik po wybraniu predkosci statej 1). obr./min
-30000,00 ... Predkos¢ stata 1. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
22.27  Predkos$c¢ stata 2 Definiuje predkosc¢ statg 2. 600,00
obr./min
-30000,00 ... Predkos¢ stata 2. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
22.28  Predko$c stata 3 Definiuje predkos¢ statg 3. 900,00
obr./min
-30000,00 ... Predkos$¢ stata 3. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
22.29  Predko$c stata 4 Definiuje predkosc¢ statg 4. 1200,00
obr./min
-30000,00 ... Predkos$¢ stata 4. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
22.30  Predko$c stata 5 Definiuje predkosc¢ statg 5. 1500,00
obr./min
-30000,00 ... Predkos$¢ stata 5. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
22.31  Predko$c stata 6 Definiuje predkosc¢ statg 6. 2400,00
obr./min
-30000,00 ... Predkos$¢ stata 6. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
22.32  Predko$c stata 7 Definiuje predkosc¢ statg 7. 3000,00
obr./min
-30000,00 ... Predkos$¢ stata 7. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
22.41 Bezpieczna w. zad. Definiuje warto$¢ zadang bezpiecznej predkosci uzywang 0,00 obr./min
predk. z funkcjami nadzoru, takimi jak:
« 12.03 Funkcja nadzoru Al
* 49.05 Reakcja na utrate komunik.
-30000,00 ... Warto$¢ zadana bezpiecznej predkosci. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
22.42  W.zad. biegu probnego 1 | Definiuje warto$¢ zadang predkosci dla funkcji biegu prébnego | 0,00 obr./min
1. Wigcej informacji na temat biegu prébnego znajduje sie na
stronie 58.
-30000,00 ... Warto$¢ zadana predkosci dla funkcji biegu prébnego 1. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
22.43  W. zad. biegu prébnego 2 | Definiuje warto$¢ zadang predkosci dla funkcji biegu probnego 0,00 obr./min

2. Wigcej informacji na temat biegu prébnego znajduje sig na
stronie 58.

-30000,00 ...
30000,00 obr./min

Warto$¢ zadana predkosci dla funkcji biegu prébnego 2.

Patrz parametr
46.01
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Nr Nazwa/wartos¢ Opis Wartos¢
domysina
FbEq 16
22.51  Funkcja predkosci Wigcza/wylgcza funkcje predkosci krytycznych. Okresla réwniez, | 0000h
krytycznej czy zdefiniowane zakresy obowigzujg w obu kierunkach obracania.
Patrz takze sekcja Predko$ci/czestotliwosci krytyczne na stronie 53.
Bit Nazwa Informacja
0 Wigczone 1 = Wigczone: predkosci krytyczne aktywne.
0 = Wytgczone: predkosci krytyczne nieaktywne.
1 Tryb znaku 1 = Stosowanie znakéw: znaki parametrow 22.52... 22.57 sg brane pod uwage.
0 = Bezwzgledne: parametry 22.52... 22.57 sg obstugiwane jako wartosci
bezwzgledne. Kazdy zakres obowigzuje w obu kierunkach obrotéw.
2..15 Zarezerwowane
0000h...FFFFh Stowo konfiguracji predkosci krytycznych. 1=1
22.52  Predkosc¢ krytyczna 1 Definiuje dolny limit zakresu predkosci krytycznej 1. 0,00 obr./min
niska Uwaga: Ta warto$¢ musi by¢ mniejsza lub réwna wartosci
parametru 22.53 Predkosc¢ krytyczna 1 wys..
-30000,00 ... Dolny limit predkosci krytycznej 1. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
22.53  Predko$c¢ krytyczna 1 Definiuje gorny limit zakresu predkosci krytycznej 1. 0,00 obr./min
wys. Uwaga: Ta warto$¢ musi by¢ wigksza lub réwna wartosci
parametru 22.52.
-30000,00 ... Gorny limit predkosci krytycznej 1. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
22.54  Predkosc krytyczna 2 Definiuje dolny limit zakresu predkosci krytycznej 2. 0,00 obr./min
niska Uwaga: Ta wartos¢ musi by¢ mniejsza lub réwna wartosci
parametru 22.55.
-30000,00 ... Dolny limit predkosci krytycznej 2. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
22.55  Predko$c krytyczna 2 Definiuje gorny limit zakresu predkosci krytycznej 2. 0,00 obr./min
wys. Uwaga: Ta warto$¢ musi by¢ wigksza lub réwna wartosci
parametru 22.54.
-30000,00 ... Gorny limit predkosci krytycznej 2. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
22.56  PredkoSc¢ krytyczna 3 Definiuje dolny limit zakresu predkosci krytycznej 3. 0,00 obr./min
niska Uwaga: Ta warto$¢ musi by¢ mniejsza lub rowna wartosci
parametru 22.57 .
-30000,00 ... Dolny limit predkosci krytycznej 3. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
22.57  Predkosc¢ krytyczna 3 Definiuje gorny limit zakresu predkosci krytycznej 3. 0,00 obr./min
wys. Uwaga: Ta warto$¢ musi by¢ wigksza lub réwna wartosci
parametru 22.56.
-30000,00 ... Gorny limit predkosci krytycznej 3. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
22.71 Funkcja potencjom. Aktywuje i wybiera tryb potencjometru silnika. Nieaktywne
silnika Patrz sekcja Dane wydajnosci sterowania predkoscig
w rozdziale Funkcje programu.
Nieaktywne Potencjometr silnika jest nieaktywny i jego wartos¢ jest 0

ustawiona na 0.
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Wiaczone (inicjow. Po aktywaciji potencjometr silnika przyjmuje najpierw warto$¢ 1
przy zatrzymaniu/wt. zdefiniowang w parametrze 22.72. Warto$¢ mozna nastepnie
zasilania) zmieni¢ za pomocy zrédet zwigkszajacych i zmniejszajacych
warto$¢ zdefiniowanych parametrami 22.73 i 22.74.
Wytgczenie i wigczenie zasilania przemiennika czestotliwosci
spowoduje zresetowanie potencjometru silnika do zdefiniowanej
wartosci poczatkowej (22.72).
Wiaczone (zawsze Jak w opcji Wtgczone (inicjow. przy zatrzymaniu/wt. zasilania), 2
wznawiaj) ale warto$¢ potencjometru silnika zostaje zachowana po
przeprowadzeniu ponownego zasilenia przemiennika.
Wigczony z inicjowaniem | Gdy wybrane jest inne zrédto wartosci zadanej, warto$¢ 3
do wart. akt. potencjometru silnika jest okreslana na podstawie tej warto$ci
zadanej. Po zwréceniu warto$ci zadanej ze zrédta do
potencjometru silnika jego warto§¢ mozna zmieni¢ ponownie
za pomocg zrédet zwigkszajgcych i zmniejszajgcych wartosé
(zdefiniowanych w parametrach 22.73i 22.74).
Wigczony Jak w opcji Wigczony z inicjowaniem do wart. akt., ale aktualna | 4
(wznawiaj/inicjuj do wart. | \artos¢ zadana potencjometru silnika zostaje zachowana po
akt.) przeprowadzeniu ponownego zasilenia przemiennika.
22.72  Wart. pocz. potenc. Definiuje warto$¢ poczatkowg (punkt startowy) dla 0,00
silnika potencjometru silnika. Patrz opcje parametru 22.71.
-32768,00... 32767,00 Warto$¢ poczatkowa dla potencjometru silnika. 1=1
22.73  Zrédto gorne potenc;. Wybiera zrédio sygnatu zwigkszenia warto$ci potencjometru Nie wybrano
silnika silnika.
0 =Bez zmiany.
1 = Zwiekszenie warto$ci potencjometru silnika. (Jesli wigczone
sg oba zrédta zwigkszajgce i zmniejszajgce warto$¢, warto$é
potencjometru nie zmieni sig).
Nie wybrano 0. 0
Wybrano 1. 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 0). 2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 1). 3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 2). 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3). 5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (710.02 Stan DI po opdznieniach, bit 4). 6
Nadzor 1 Bit 0 parametru 32.071 Stan nadzoru. 24
Nadzor 2 Bit 1 parametru 32.071 Stan nadzoru. 25
Nadzoér 3 Bit 2 parametru 32.071 Stan nadzoru. 26
Nadzor 4 Bit 3 parametru 32.071 Stan nadzoru. 27
Nadzor 5 Bit 4 parametru 32.071 Stan nadzoru. 28
Nadzoér 6 Bit 5 parametru 32.071 Stan nadzoru. 29
Inny [bit] Wybdr zrodta (patrz Wyrazenia i skroty). -
22.74  Zrédio dolne potenc;. Wybiera zrédio sygnatu zmniejszenia wartosci potencjometru Nie wybrano

silnika

silnika.

0 = Bez zmiany.

1= Zmniejszenie wartosci potencjometru silnika. (Jesli wigczone
sg oba zrodta zwigkszajace i zmniejszajgce wartos¢, warto$é
potencjometru nie zmieni sig).

Dostepne opcje zawiera opis parametru 22.73.
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22.75  Czas rampy potenc;. Definiuje szybko$¢ zmiany wartosci potencjometru silnika. Ten 40,0s
silnika parametr okresla czas wymagany przez potencjometr silnika do
zmiany z wartosci minimalnej (parametr 22.76) do maksymalnej
(parametr 22.77). Ta sama szybko$¢ zmiany dotyczy obu
kierunkow.
0,0...3600,0 s Czas zmiany potencjometru silnika. 1=1s
22.76  Wartosc min. potenc;. Definiuje minimalng warto$¢ potencjometru silnika. -50,00
silnika Uwaga: Jesli uzywany jest tryb wektorowy sterowania, nalezy
zmieni¢ warto$¢ tego parametru.
-32768,00... 32767,00 Minimalna warto$¢ potencjometru silnika. 1=1
22.77  Wart. maks potencj. Definiuje maksymalng warto$¢ potencjometru silnika. 50,00
silnika Uwaga: Jesli uzywany jest tryb wektorowy sterowania, nalezy
zmieni¢ warto$¢ tego parametru.
-32768,00... 32767,00 Maksymalna warto$¢ potencjometru silnika. 1=1
22.80 Akt w. zad. potenc;. Wyswietla wyjscie funkcji potencjometru silnika. (Potencjometr -
silnika silnika jest konfigurowany za pomocg parametrow
22.71...22.74).
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-32768,00... 32767,00 Wartos$¢ potencjometru silnika. 1=1
22.86  Akt. wart. zad. Wyswietla warto$¢ zadang predkosci (Zew1 lub Zew?2), ktéra 0,00 obr./min
predkosci 6 zostata wybrana za pomocga parametru 19.71 Wybor
Zew1/Zew?2. Patrz wykres 22.11 W. zad. pred. 1 Zew1 lub
schemat tancucha sterowania na stronie 378.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,00 ... Warto$¢ zadana predkosci po zastosowaniu wartos$ci dodawanej | Patrz parametr
30000,00 obr./min 2. 46.01
22.87  Akt. wart. zad. Wyswietla warto$¢ zadang predkoéci przed zastosowaniem 0,00 obr./min
predkosci 7 predkosci krytycznych. Patrz schemat tafncucha sterowania na
stronie 378.
Wartos¢ jest otrzymywana z parametru 22.86 Akt. wart. zad.
predkosci 6, chyba Ze zostanie zastgpiona przez:
» dowolng statg predkose¢,
+ warto$¢ zadang biegu prébnego,
+ Warto$¢ zadana parametru sterowanie sieciowe
+ warto$¢ zadang panelu sterowania,
+ warto$¢ zadang bezpiecznej predkosci.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,00 ... Warto$¢ zadana predko$c¢ przed zastosowaniem predkosci Patrz parametr
30000,00 obr./min krytycznych. 46.01
23 Rampa wart. zad. Ustawienia rampy warto$ci zadanej predkosci (programowanie
predkosci czasu przyspieszania i zwalniania przemiennika czgstotliwosci).
Patrz schemat fanicucha sterowania na stronie 380.
23.01 W.zad.predkosci przed Wyswietla uzytg wartos¢ zadang predkosci (w obr./min) przed -
ramp. wejsciem w funkcje okreslania rampy i ksztattu. Patrz schemat
fancucha sterowania na stronie 380.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,00 ... Warto$¢ zadana predkosci przed okresleniem rampy i ksztattu. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
23.02 W. zad. predko$ci po Wyswietla warto$¢ zadang predkosci po okresleniu rampy i -
ramp. ksztattu w obr./min. Patrz schemat tancucha sterowania na
stronie 380.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,00 ... Warto$¢ zadana predkosci po okresleniu rampy i ksztattu. Patrz parametr
30000,00 obr./min 46.01
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23.11

Wybér zestawu ramp

Wybiera zrédio przetgczania migdzy dwoma zestawami czasow
przyspieszania/zwalniania zdefiniowanymi przez parametry
23.12...23.15

0 = Czas przyspieszania 1, czas zwalniania 1 i czas ksztattu 1 sg
aktywne.

1= Czas przyspieszania 2, czas zwalniania 2 i czas ksztattu 2 sg
aktywne.

DI1

Czas przysp./zwaln. 1

0.

Czas przysp./zwaln. 2

1.

N

DI1

Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 0).

DI2

Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 1).

DI3

DI4

)
)
)
)

Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3).

DI5

(
(
Wejscie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 2).
(
(

Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 4).

ol gl &l WO N

EFB DCU CW bit 10

Tylko dla profilu DCU. Bit 10 stowa sterowania DCU odebrany
przy uzyciu interfejsu wbudowanej magistrali komunikacyjnej.

Inny [bit]

Wybér zrodta (patrz Wyrazenia i skroty).

23.12

Czas przyspieszania 1

Definiuje czas przyspieszania 1 jako czas wymagany, aby
predkos¢ zmienita warto$¢ od zera do predkosci okreslonej

za pomocg parametru 46.01 Skalowanie predkosci (nie do
parametru 30.72 Maks. predkosc).

Jesli warto$¢ zadana predkosci zwigksza sig szybciej niz
ustawiony wspotczynnik przyspieszenia, predkosé silnika bedzie
podazac za wspétczynnikiem przyspieszenia.

Jesli warto$¢ zadana predkosci zwigksza sie wolniej niz
ustawiony wspotczynnik przyspieszenia, predkosé silnika bedzie
podgzaé za warto$cig zadang.

Jesli ustawiono zbyt krétki czas przyspieszania, przemiennik
czestotliwo$ci automatycznie wydtuzy przyspieszenie, aby nie
przekroczy¢ limitbw momentu przemiennika czgstotliwosci.

3,000 s

0,000 ...1800,000 s

Czas przyspieszania 1.

10=1s

23.13

Czas zwalniania 1

Definiuje czas zwalniania 1 jako czas wymagany, aby predko$¢
zmienita warto$¢ od predkosci okreslonej za pomocg parametru
46.01 Skalowanie predkosci (nie do parametru 30.72 Maks.
predkosc) do zera.

Jesli warto$¢ zadana predkosci zmniejsza sig wolniej niz
ustawiony wspoiczynnik zwalniania, predkos$¢ silnika bedzie
podazaé za warto$cig zadang.

Jesli warto$¢ zadana zmienia sie szybciej niz ustawiony
wspotczynnik zwalniania, predkos¢ silnika bedzie podazac¢

za wspotczynnikiem zwalniania.

Jesli ustawiono zbyt niski wspétczynnik zwalniania, przemiennik
czestotliwo$ci automatycznie wydtuzy zwalnianie, aby nie
zostaty przekroczone limity momentu przemiennika
czestotliwosci (i nie zostato przekroczone bezpieczne napigcie
facza DC). Jesli istniejg jakiekolwiek watpliwosci dotyczgce zbyt
krétkiego czasu zwalniania, nalezy upewnic sie, czy wigczona
jest kontrola przepig¢ DC (parametr 30.30 Sterowanie
przepieciem).

Uwaga: Jesli krétki czas zwalniania jest wymagany przez
aplikacje o duzej bezwladnosci, przemiennik czestotliwosci
powinien by¢ wyposazony w takie elementy hamowania jak
czoper hamowania i rezystor hamowania.

3,000 s

0,000 ...1800,000 s

Czas zwalniania 1.

10=1s
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23.14  Czas przyspieszania 2 Definiuje czas przyspieszania 2. Patrz parametr 23.12 Czas 60,000 s
przyspieszania 1.
0,000 ...1800,000 s Czas przyspieszania 2. 10=1s
23.15  Czas zwalniania 2 Definiuje czas zwalniania 2. Patrz parametr 23.13 Czas 60,000 s
zwalniania 1.
0,000 ...1800,000 s Czas zwalniania 2. 10=1s
23.20  Czas przysp. dla biegu Definiuje czas przyspieszania dla funkcji biegu probnego, tzn. 60,000 s
prob. czas wymagany, aby predkos$¢ zmienita warto$¢ od zera do
predkosci okreslonej za pomocg parametru 46.01 Skalowanie
predkosci.
Patrz sekcja Kontrola nagtego przyspieszenia na str. 58.
0,000 ...1800,000 s Czas przyspieszania na potrzeby biegu prébnego. 10=1s
23.21  Czas zwaln. dla biegu Definiuje czas zwalniania dla funkgcji biegu prébnego, tzn. czas | 60,000 s
prob. wymagany, aby predkos¢ zmienita wartos¢ od predkosci
okreslonej za pomocg parametru 46.07 Skalowanie predkosci do
zera.
Patrz sekcja Kontrola nagtego przyspieszenia na str. 58.
0,000 ...1800,000 s Czas zwalniania dla biegu prébnego. 10=1s
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23.23  Czas zatrz. awaryjnego | Definiuje czas, w ktdérym przemiennik czestotliwosci zostaje 3,000 s

zatrzymany po aktywacji zatrzymania awaryjnego Off3 (tzn.

czas wymagany, aby predko$¢ zmienita warto$¢ od predkosci

okreslonej za pomocg parametru 46.071 Skalowanie predkosci

lub 46.02 Skalowanie czestotliwosci do zera). Tryb zatrzymania

awaryjnego oraz zrédto aktywacji sa wybierane odpowiednio

za pomocg parametréw 21.04 Tryb zatrzymania awaryjnego

i 21.05 Zrédfo zatrzymania awar.. Zatrzymanie awaryjne mozna

réwniez aktywowac przez magistrale komunikacyjna.

Uwaga:

« Zatrzymanie awaryjne Off1 wykorzystuje standardowg rampe
zwalniania zdefiniowang przez parametry 23.11...23.15.

« Ta sama warto$¢ parametru jest uzywana réwniez w trybie
sterowania czestotliwoscig (parametry rampy 28.71...28.75).

0,000 ...1800,000 s Czas zwalniania dla zatrzymania awaryjnego Off3. 10=1s

23.28  Zmienne nachylenie wt. | Aktywuje funkcje zmiennego nachylenia, ktéra kontroluje Wiyt.
nachylenie rampy predkosci podczas zmiany warto$ci zadanej
predkosci. Pozwala to na wygenerowanie stale zmiennego
wskaznika rampy zamiast generowania dwéch standardowych
ramp, ktére sg zazwyczaj dostepne.

Jesli odstep aktualizacji sygnatu z zewnetrznego systemu
sterujgcego oraz wspotczynnik zmiennego nachylenia (23.32
Wskaznik zmiennego nachyl.) sa rowne, warto$¢ zadana
predkosci (23.02 W. zad. predkosci po ramp.) jest linig prosta.

Wartosc zadana

Warto$¢ zadana
predkosci >

AL

23.02 W. zad. predkosci po ramp.

Czas
t = odstep aktualizacji sygnatu z zewnetrznego systemu
sterujgcego
A = zmiana warto$ci zadanej predkosci podczas t

Ta funkcja jest aktywna tylko przy sterowaniu zdalnym.

Wyt Zmienne nachylenie wytgczone. 0

Wi Zmienne nachylenie wigczone (niedostepne przy sterowaniu 1
lokalnym).

23.29  Wskaznik zmiennego Definiuje wspdtczynnik zmiany wartosci zadanej predkosci, gdy | 50 ms
nachyl. zmienne nachylenie jest wigczone za pomoca parametru 23.28

Zmienne nachylenie wt..

W celu osiggniecia najlepszych wynikéw nalezy wprowadzié¢

w tym parametrze okres aktualizacji warto$ci zadane;j.

2...30000 ms Wspétczynnik zmiennego nachylenia. 1=1ms
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23.32  Czas ksztaftu 1

Definiuje ksztatt ramp przyspieszania i zwalniania uzywanych
z zestawem 1.

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 S idealnie nadajg sie do aplikacji zwigzanych

z podnoszeniem. Krzywa typu S skiada sie z symetrycznych
krzywych na obu koncach rampy oraz czesci liniowej posrodku.

Przyspieszenie:
Rampa liniowa:

23.32=0s
Predkosc

Rampa liniowa:
23.32=0s

Rampa z krzywa typu S:
23.32>0s

Rampa z krzywa typu S:

/ 2332>0s

Czas|

Zwalnianie:
Predkosc
Rampa z krzywg typu S:

—23.32>0s

Rampa liniowa:
23.32=0s

Rampa z krzywa typu S:
23.32>0s

Rampa liniowa:

23.32=0 s\

Czas|

0,000 s

0,100...1800,000 s

Ksztatt rampy na poczatku i koricu zwalniania i przyspieszania.

10=1s

23.33  Czas ksztattu 2

Definiuje ksztait ramp przyspieszania i zwalniania uzywanych
z zestawem 2. Patrz parametr 23.32 Czas ksztaftu 1.

0,000 s

0,100...1800,000 s

Ksztatt rampy na poczatku i koricu zwalniania i przyspieszania.

10=1s
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24 Warunkowa w. zad.
predkosci

Obliczenia btedu predkosci; konfiguracja sterowania oknem
btedu predkosci; krok btedu predkosci.
Patrz schemat tancucha sterowania na stronie 378.

24.01  Uzyta wart. zad. Wyswietla warto$¢ zadang predko$é¢ z okreslong rampa -
predkosci i skorygowang (przed obliczeniem btedu predkosci). Patrz
schemat fancucha sterowania na stronie 378.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,00 ... Warto$¢ zadana predkosci uzywana do obliczen btgdu Patrz parametr
30000,00 obr./min predkosci. 46.01
24.02  Uzyte sprz. zwr. od Wyswietla sprzgzenie zwrotne predkosci uzywane do obliczen -
predkosci btedu predkosci. Patrz schemat tancucha sterowania na stronie
378.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,00 ... Sprzezenie zwrotne predkosci uzywane do obliczen btedu Patrz parametr
30000,00 obr./min predkosci. 46.01
24.03  Filtrowany btad predkosci | Wyswietla filtrowany btad predkosci. Patrz schemat faricucha -
sterowania na stronie 378.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,0 ... Filtrowany btad predkosci. Patrz parametr
30000,0 obr./min 46.01
24.04  Odwrécony bfad Wyswietla odwrdcony (niefiltrowany) btad predkosci. -
predkosci Patrz schemat tancucha sterowania na stronie 378.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,0 ... Odwrécony btad predkosci. Patrz parametr
30000,0 obr./min 46.01
24.11  Korekcja predkosci Definiuje korekcje wartosci zadanej predkosci, tzn. wartos¢ 0,00 obr./min
dodawang do istniejgcej wartosci zadanej pomigedzy rampa
i ograniczeniem. Jest to przydatne do dostrojenia predko$ci
w razie potrzeby, na przyktad aby dostosowac¢ ciggnienie
pomiedzy sekcjami maszyny papierniczej.
Patrz schemat tancucha sterowania na stronie 378.
-10000,00 ... Korekta wartosci zadanej predkosci. Patrz parametr
10000,00 obr./min 46.01
24.12  Czas filtrowania btedu Definiuje statg czasu filtru dolnoprzepustowego btedu predkosci. | 0 ms
predk. Jesli uzywana warto$¢ zadana predkos$ci zmienia sig szybko,
ewentualne zakiécenia pomiaréw predkosci mozna odfiltrowaé
za pomocg filtru btedu predkosci. Ograniczenie falowania za
pomocg tego filtru moze spowodowac problemy z
dostosowaniem kontrolera predkosci. Diuga stata czasu
filtrowania i szybki czas przyspieszenia sg sprzeczne. Bardzo
dtugi czas filtrowania powoduje niestabilne sterowanie.
0... 10000 ms Stata czasu filtrowania btedu predkosci. 0 = filtrowanie 1=1ms
wylgczone.
25 Sterowanie predkos’ciq Ustawienia kontrolera predkosci.
Patrz schemat tarcucha sterowania na stronie 382.
25.01 Ster. predk.: w.zad. Wyswietla wartosci wyjsciowe kontrolera predkosci, ktére sg -
momentu przekazywane do kontrolera momentu. Patrz schemat taricucha
sterowania na stronie 382.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600,0...1600,0% Moment wyjéciowy kontrolera ograniczonej predkosci. Patrz parametr

46.03
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Nr Nazwalwartos¢ Opis Wartos¢
domysina
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25.02  Proporc. wzmocnienie Definiuje proporcjonalny przyrost (Kp) wartosci kontrolera 5,00
predk. predkosci. Zbyt wysoki przyrost moze spowodowac oscylacje
predkosci. Ponizszy rysunek przedstawia wyjscie kontrolera
predkosci po wystgpieniu kroku btedu, gdy btad pozostaje staty.
%
A
Przyrost =K, = 1
T, = czas catkowania = 0
Tp= czas rézniczkowania = 0
Wartos$¢ btedu
________ Wyjscie kontrolera
Kon t\r/gﬁf’:iz e = warto$¢ btedu
Kp X e I
1 >
Czas

Jesli przyrost jest ustawiony na 1, 10% zmiana w wartos$ci btedu
(warto$¢ zadana — warto$¢ aktualna) powoduje zmiane wyjscia
kontrolera predkosci o 10%, tzn. warto$¢ wyjsciowa to wejscie x
przyrost.

0,00 ...250,00 Proporcjonalny przyrost dla kontrolera predkosci. 100 =1
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25.03  Czas catkowania Definiuje czas catkowania kontrolera predkosci. Czas 2,50s
predkosci catkowania definiuje wspdtczynnik, wedtug ktérego wyjscie

kontrolera zmienia sig, gdy warto$¢ btedu jest stata,
proporcjonalny przyrost kontrolera predkosci wynosi 1. Im
krotszy czas catkowania, tym szybciej poprawiana jest ciggta
warto$¢ btedu. Ta stata czasowa musi by¢ ustawiona w tym
samym rzedzie wielkosci co stata czasowa (czas reakc;ji)
sterowanego systemu mechanicznego. Niedopetnienie tego
warunku moze spowodowac niestabilno$¢ systemu.
Ustawienie czasu catkowania na zero wytgcza cze$é catkujgca
kontrolera. Jest to przydatne podczas dostrajania przyrostu
proporcjonalnego. Najpierw nalezy dostosowa¢ przyrost
proporcjonalny, a nastepnie przywrdci¢ czas catkowania.
System zabezpieczajacy przed nadmiernym wzrostem
zatrzymuje modut catkujgcy (ktéry catkuje do wartosci 100%),
jesli wyjscie kontrolera jest ograniczone. Patrz parametr 06.05
Stowo limitu 1.

Ponizszy rysunek przedstawia wyjscie kontrolera predkosci po
wystgpieniu kroku btedu, gdy btad pozostaje staty.

%

Wyijécie kontrolera
Przyrost = K, = 1

T, = czas catkowania > 0

Tp= czas rézniczkowania = 0

Kpxe

Kpxe e = warto$¢ btedu

%—/‘ Czas

0,00...1000,00 s Czas catkowania dla kontrolera predko$ci. 10=1s
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25.04  Czas rozniczk. predkosci | Definiuje czas rozniczkowania kontrolera predko$ci. Operacja

rézniczkowania zwigksza warto$¢ wyjsciowa kontrolera, jesli
warto$¢ btedu zmienia sig. Im dtuzszy czas rézniczkowania, tym
bardziej zwigkszana jest warto$¢ wyjsciowa kontrolera predkosci
podczas zmiany. Jesli czas rézniczkowania jest ustawiony na
zero, kontroler dziata jako regulator Pl. W przeciwnym razie
dziata jako regulator PID. Rézniczkowanie sprawia, ze kontroler
lepiej reaguje na zaktécenia. W prostych aplikacjach (zazwyczaj
bez enkodera impulsowego) czas rézniczkowania nie jest
zazwyczaj wymagany i nalezy pozostawi¢ warto$¢ zero.
Rozniczkowanie btedu predkosci musi byé filtrowane za pomoca
filtru dolnoprzepustowego, aby wyeliminowa¢ zaktécenia.
Ponizszy rysunek przedstawia wyjscie kontrolera predkosci po
wystgpieniu kroku btedu, gdy btad pozostaje staty.

Wyijscie kontrolera

0,000 s

|

Kpxe 1 e = warto$¢ btedu
I
|

Czas

Przyrost =K, = 1

T, = czas catkowania > 0

Tp= czas rézniczkowania > 0

Ts= okres czasu probkowania = 250 ps

Ae = zmiana wartosci btedu pomiedzy dwoma probkami

0,000...10,000 s

Czas rézniczkowania dla kontrolera predkosci.

1000=1s

25.05  Czas filtru rézniczk.

Definiuje statg czasu filtrowania rézniczkowania. Patrz parametr
25.04 Czas rozniczk. predkosci.

8 ms

0... 10000 ms

Stata czasu filtrowania rézniczkowania.

1=1ms
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25.06  Czasroznicz.dla Definiuje czas rézniczkowania dla kompensaciji 0,00s
komp.przysp. przyspieszania/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
25.04 Czas rézniczk. predkosci.

Uwaga: Zwykle ten parametr nalezy ustawi¢ na warto$¢
pomiedzy 50% i 100% sumy statych czaséw mechanicznych
silnika i napedzanej maszyny.

Ponizszy rysunek przedstawia odpowiedzi predkosci, gdy
obcigzenie o wysokiej bezwtadnos$ci przyspiesza wedtug rampy.
Brak kompensacji przyspieszania:

Warto$¢ zadana
~ predkosci

——— Aktualna predkos$¢

Czas

Kompensacja przyspieszania:

Warto$¢ zadana
~ predkosci

——— Aktualna predkos$¢

L

Czas
0,00...1000,00 s Czas rdzniczkowania kompensacji przyspieszania. 10=1s
25.07  Czas filtr. komp. przysp Definiuje statg czasu filtrowania kompensacji przyspieszania 8,0 ms

lub zwalniania. Patrz parametry 25.04 Czas rézniczk. predko$ci
i 25.06 Czas roznicz.dla komp.przysp..

0,0... 1000,0 ms Czas filtrowania kompensacji przyspieszania/zwalniania. 1=1ms

25.156  Wzrost prop.: zatrz. em Definiuje proporcjonalny przyrost dla kontrolera predkosci, gdy 10,00
aktywne jest zatrzymanie awaryjne. Patrz parametr 25.02
Proporc. wzmocnienie predk..

1,00...250,00 Przyrost proporcjonalny dla zatrzymania awaryjnego. 100=1
25.30  Aktywacja adapt. Aktywuje funkcje aktywacji adaptaciji strumienia. Wiyt.
strumienia

Wytacz Adaptacja strumienia wytgczona. 0
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Wigczone Adaptacja strumienia wtgczona. 1
25.33  Autostrojenie reg. predk. | Aktywuje (lub wybiera zrédto, ktére aktywuje) funkcje Wyt
automatycznego strojenia kontrolera predkosci.
Wyt., WH Uwaga: W parametrze mozna skonfigurowa¢ uzycie bitu zrédta
4inne”, ktére aktywuje funkcje.
25.34  Tryb autostr. reg. predk. | Definiuje ustawienie wstepne sterowania funkcji Normalny
automatycznego strojenia kontrolera predkosci. To ustawienie
wptywa na sposéb, w jaki warto$¢ zadana momentu bedzie
reagowac na krok wartosci zadanej predkosci.
Ptynny, Normalny, Scisty |+ Plynny: powolna, ale niezawodna odpowiedz.
» Normalny: normalna odpowiedz.
+ Scisly: szybka odpowiedz, ktéra moze generowa¢ duza
warto$¢ wzrostu.
25.37  Mechaniczna stata czas. | Stata czasu mechanicznego przemiennika czestotliwosci -
i maszyny okreslona przez funkcje automatycznego strojenia
kontrolera predkosci. Te warto$¢ mozna dostosowacé recznie.
0,00 ... 1000,00 s Stata czasu mechanicznego. 10=1s
25.38  Krok momentu Definiuje dodang warto§¢ momentu uzywang przez funkcje 10,00%
autostrojenia automatycznego strojenia. Ta wartos$c¢ jest skalowana do
momentu znamionowego silnika.
Uwaga: Moment uzywany przez funkcje automatycznego
strojenia moze tez zosta¢ ograniczony przez limity momentu
(w grupie parametréw 30 Limity) i moment znamionowy silnika.
0,00...20,00 %
25.39  Krok predkosci Definiuje warto$¢ predkosci dodawang do predkosci 10%
autostrojenia poczatkowej funkcji automatycznego strojenia. Predko$¢
poczatkowa (predkos¢ uzywana, gdy automatyczne strojenie
jest aktywowane) oraz warto$¢ tego parametru to obliczona
maksymalna predkos$¢ uzywana przez procedure
automatycznego strojenia. Maksymalna predko$¢ moze tez
zosta¢ ograniczona przez limity predkos$ci (w grupie parametréow
30 Limity) i predko$¢ znamionows silnika. Ta warto$¢ jest
skalowana do predko$ci znamionowej silnika.
Uwaga: Silnik nieznacznie przekroczy obliczong maksymalng
predkos¢ pod koniec kazdego etapu przyspieszania.
0,00...20,00 %
25.40  Czasy powtérz Okresla liczbe cykléw przyspieszania/zwalniania podczas 5
autostrojenia wykonywania procedury automatycznego strojenia. Zwigkszenie
tej wartosci poprawi doktadnos$¢ funkciji automatycznego
strojenia i pozwoli na uzycie mniejszych wartosci kroku
momentu lub predkosci.
1...10
25.53 Moment.: w. zad. Wyswietla wyjscie czesci proporcjonalnej (P) kontrolera -
proporc;. predkosci. Patrz schemat tancucha sterowania na stronie 382.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,0 ... 30000,0% Wyjscie czesci P kontrolera predkosci. Patrz parametr
46.03
25.54  Moment.: w. zad. catkow. | Wyswietla wyjécie czesci catkowania (1) kontrolera predkosci. -
Patrz schemat faricucha sterowania na stronie 382.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,0 ... 30000,0% Wyijscie czesci | kontrolera predkosci. Patrz parametr

46.03
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25.65  Moment.: w. zad. Wyswietla wyj$cie czgsci rézniczkowania (D) kontrolera -
rézniczk. predkosci. Patrz schemat tancucha sterowania na stronie 382.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,0 ... 30000,0% Wyjscie czesci D kontrolera predkosci. Patrz parametr
46.03
25.56  Moment: kompens. Wyswietla wyjscie funkcji kompensaciji przyspieszania. Patrz -
przysp. schemat tanicucha sterowania na stronie 382.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,0 ... 30000,0% Wyjscie funkcji kompensacji przyspieszania. Patrz parametr
46.03
26 tancuch wart. zad. Ustawienia tancucha wartosci zadanej momentu.
momentu Patrz schematy taficucha sterowania na stronach 383 i 384.

26.01  Wart. zad. momentu do | Wyswietla koncowg warto$¢ zadang momentu podang do -
kontrolera momentu (w procentach). Ta warto$¢ zadana jest
nastepnie stosowana przez rézne koricowe ograniczniki, takie
jak mocy, momentu, obcigzenia itp.

Patrz schematy taficucha sterowania na stronach 383 i 384.
Ten parametr jest tylko do odczytu.

-1600,0...1600,0% Warto$¢ zadana momentu na potrzeby sterowania momentem. | Patrz parametr
46.03
26.02  Uzyta wart. zad. Wyswietla koricowg warto$¢ zadang momentu (w procentach -
momentu w stosunku do momentu znamionowego silnika) przekazywang

do kontrolera momentu i wystepuje po ograniczeniu
czestotliwosci, napiecia i momentu.
Patrz schemat tancucha sterowania na stronie 383.
Ten parametr jest tylko do odczytu.

-1600,0...1600,0% Warto$¢ zadana momentu na potrzeby sterowania momentem. | Patrz parametr
46.03
26.08  Min. wart. zad. momentu | Definiuje warto$¢ zadang minimalnego momentu. Umozliwia -300,0%

lokalne ograniczenie wartosci zadanej momentu przed
przekazaniem go do kontrolera momentu rampy. Informacje
o bezwzglgdnym ograniczeniu momentu podano w opisie
parametru 30.79 Minimalny moment 1.

-1000,0...0,0% Minimalna warto$¢ zadana momentu. Patrz parametr
46.03
26.09  Maks. wart. zad. Definiuje warto$¢ zadang maksymalnego momentu. Umozliwia | 300,0%
momentu lokalne ograniczenie wartosci zadanej momentu przed

przekazaniem go do kontrolera momentu rampy. Informacje
o bezwzglgdnym ograniczeniu momentu podano w opisie
parametru 30.20 Maksymalny moment 1.

0,0...1000,0% Maksymalna warto$¢ zadana momentu. Patrz parametr
46.03
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26.11  Zrédto wart. zad. Wybiera zrédio wartosci zadanej momentu 1. Zero

momentu 1 Dwa zrodfa sygnatow mogg zostac zdefiniowane za pomoca
tego parametru i 26.12 Zrédfo wart. zad. momentu 2. Zrédto
cyfrowe wybrane za pomocg parametru 26.714 Wybér w. zad.
momentu 1/2 moze zosta¢ uzyte do przetgczania pomiedzy
dwoma zrédtami. Do dwoch sygnatéw mozna tez zastosowac
funkcje matematyczng (26.13 Funkcja w. zad. momentu 1),
aby utworzy¢ warto$¢ odniesienia.
26.13
26.11 Warto$¢ zadana
o pa—
Al — o
FB —| \ —( 26.70 ¥ o
""" M ~ 26.14
Inny — L )
—o
VA — o T~——(2672
26.12 1
0 pa—
Al —
s\ 2671
Inny —
Zero Brak. 0
Skalowane Al1 12.12 Wartos¢ skalowana Al1 (patrz strona 132). 1
Skalowane Al2 12.22 Wartosc¢ skalowana Al2 (patrz strona 134). 2
W. zad. EFB 1 03.09 Wart. zadana 1 EFB (patrz strona 117). 8
EFB — warto$¢ zadana 2 | 03.10 Wart. zadana 2 EFB (patrz strona 117). 9
Potencjometr silnika 22.80 Akt. w. zad. potencj. silnika (wyjécie potencjometru 15
silnika).
PID 40.01 PID procesu: akt. wart. wyj. (wyjscie kontrolera PID 16
procesu).
Wejscie 11.38Wej. czest. 1: wart. akt. (gdy wejscie DI3 lub D14 jest 17
czestotliwosciowe uzywane jako wejscie czestotliwosciowe).
Panel sterowania Warto$¢ zadana panelu (03.01 Warto$¢ zadana panelu, patrz 18

(zapisana wartos¢
zadana)

strona 7117) zapisana przez system sterowania dla lokalizacji,
gdzie zwracane warto$ci sterowania sg uzywane jako warto$¢
zadana.

Wartosc¢ zadana

A I e Wartos¢ zadana Zew1
X - X- =% - W x Warto$¢ zadana Zew2
— Aktywna warto$¢ zadana

- Nieaktywna warto$¢
zadana

—o—9o—o-0--
-t

T
Zew1 -> Zew2
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Panel sterowania Warto$¢ zadana panelu (03.01 Warto$¢ zadana panelu, patrz 19
(skopiowana wart. strona 777) dla poprzedniego miejsca sterowania jest uzywana,
zadana) gdy miejsce sterowania zmienia sie, jesli wartosci zadane dla
dwdch miejsc sg tego samego typu (np. czestotliwosé/predkosé/
moment/PID). W przeciwnym razie aktualny sygnat jest uzywany
jako nowa warto$¢ zadana.
Dokument
e Warto$¢ zadana Zew1
x Warto$¢ zadana Zew2
— Aktywna warto$¢ zadana
- Nieaktywna warto$¢
zadana
Panel zintegrowany Patrz wyzej Panel sterowania (zapisana warto$¢ zadana) 20
(zapisana warto$¢ zadana)
Panel zintegrowany Patrz wyzej Panel sterowania (skopiowana warto$¢ zadana). 21
(skopiowana warto$¢
zadana)
Wejscie 11.46 Wej. czest. 2: wart. akt. (gdy wejscie DI3 lub D14 jest 22
czestotliwosciowe 2 uzywane jako wejscie czestotliwosciowe).
Inny Wybdér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty). -
26.12  Zrédlo wart. zad. Wybiera zrédto wartosci zadanej momentu 2. Zero
momentu 2 Dostepne opcje i wykres wyboru zrédta warto$ci zawiera opis
parametru 26.11 Zrédto wart. zad. momentu 1.
26.13  Funkcja w. zad. Wybiera funkcje matematyczng realizowang pomiedzy zrodfami Wartosc
momentu 1 warto$ci zadanej wybranymi za pomocg parametréw 26.11 Zrodfo | zadana 1
wart. zad. momentu 1i 26.12 Zrédfo wart. zad. momentu 2. Patrz
wykres przy parametrze 26.11 Zrédfo wart. zad. momentu 1.
Wartos¢ zadana 1 Sygnat wybrany za pomocg parametru 26.71 Zrédfo wart. zad. 0
momentu 1 jest uzywany jako warto$¢ zadana momentu 1
(nie jest stosowana zadna funkcja).
Dodaj (w. zad. 1+ w. Suma zrédet wartosci zadanej jest uzywana jako warto$¢ 1
zad. 2) zadana momentu 1.
Odejmij (w. zad. 1 -w. Réznica ([26.11 Zrédio wart. zad. momentu 1] - [26.12 Zrédio 2
zad. 2) wart. zad. momentu 2]) zrédet warto$ci zadanej jest uzywana
jako warto$¢ zadana momentu 1.
Pomnoéz (w. zad. 1 x w. lloczyn zrédet wartosci zadanej jest uzywany jako wartos¢ 3
zad. 2) zadana momentu 1.
Minimum (w. zad. 1, w. Zrodio o mniejszej wartoéci zadanej jest uzywane jako wartosé | 4
zad. 2 zadana momentu 1.
Maksimum (w. zad. 1, w. | Zrodto o wigkszej wartosci zadanej jest uzywane jako warto$é 5
zad. 2) zadana momentu 1.
26.14 Wybor w. zad. momentu | Konfiguruje wybér pomiedzy wartogciami zadanymi momentu 1 | Wartosc¢
i 2. Patrz wykres przy parametrze 26.11 Zrédfo wart. zad. zadana
momentu 1. momentu 1
0 = Warto$¢ zadana momentu 1.
1= Warto$¢ zadana momentu 2.
Wartos¢ zadana 0. 0
momentu 1
Wartos¢ zadana 1. 1
momentu 2
Zgodnie z wyborem Warto$¢ zadana momentu 1 jest uzywana, gdy aktywne jest 2
Zew1/Zew2 zewnetrzne miejsce sterowania ZEW1. Warto$¢ zadana
momentu 2 jest uzywana, gdy aktywne jest zewnetrzne miejsce
sterowania ZEW2.
Zobacz réwniez parametr 19.11 Wyb6r Zew1/Zew2.
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 0). 3
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DI2 Wejécie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). 4
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 2). 5
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3). 6
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 4). 7
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skroty). -
26.17  Cazas filtru w. zad. Definiuje statg czasu filtru dolnoprzepustowego dla wartosci 0,000 s
momentu zadanej momentu.
0,000...30,000 s Stata czasu filtru dla warto$ci zadanej momentu. 1000=1s
26.18  Czas wzrostu rampy Definiuje czas przyrostu rampy warto$ci zadanej momentu, tzn. | 0,000 s
mom. czas, przez jaki warto$¢ zadana wzrasta od zera do wartosci
znamionowej momentu silnika.
0,000...60,000 s Czas przyrostu rampy warto$ci zadanej momentu. 100=1s
26.19  Czas spadku rampy Definiuje czas spadku rampy wartosci zadanej momentu, tzn. 0,000 s
momentu czas, przez jaki warto$¢ zadana spada z warto$ci znamionowej
momentu silnika do zera.
0,000...60,000 s Czas spadku rampy wartosci zadanej momentu. 100=1s
26.20  Odwrécenie momentu Odwraca warto$¢ zadang momentu lub wybiera zrédto sygnatu | Zawsze
odwrécenia. wytgczone
Odwrdcenie momentu znajduje sie w tancuchu wartosci
zadanych momentu po sygnale aktualizacji warto$ci zadanej
momentu 3, dlatego odwrécenie jest widoczne w sygnale
aktualizacji warto$ci zadanej momentu 4.
Zawsze wytgczone Warto$¢ zadana momentu nie jest odwracana. 0
Zawsze wtgczone Warto$¢ zadana momentu jest odwracana. 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (710.02 Stan DI po opéznieniach, bit 0). 2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). 3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (710.02 Stan DI po opéznieniach, bit 2). 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 3). 5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). 6
Nadzor 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru. 24
Nadzor 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru. 25
Nadzor 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru. 26
Nadzor 4 Bit 3 parametru 32.01 Stan nadzoru. 27
Nadzér 5 Bit 4 parametru 32.01 Stan nadzoru. 28
Nadzér 6 Bit 5 parametru 32.01 Stan nadzoru. 29
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty). -
26.70 Akt w.zad. momentu 1 | Wy$wietla wartos¢ zrodta wartosci zadanej momentu 1 -
(wybranego za pomocg parametru 26.11 Zrédto wart. zad.
momentu 1). Patrz schemat tancucha sterowania na stronie 383.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600,0...1600,0% Warto$¢ zrédta warto$ci zadanej momentu 1. Patrz parametr

46.03
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26.71 Akt w. zad. momentu 2 | Wy$wietla warto$¢ zrédta wartosci zadanej momentu 2 -
(wybranego za pomoca parametru 26.12 Zrédfo wart. zad.
momentu 2). Patrz schemat tancucha sterowania na stronie 383.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600,0...1600,0% Warto$¢ zrédta wartosci zadanej momentu 2. Patrz parametr
46.03
26.72 Akt w. zad. momentu 3 | Wy$wietla warto$¢ zadang momentu po zastosowaniu funkciji -
okreslonej przez parametr 26.13 Funkcja w. zad. momentu 1 (jesli
dotyczy) i po dokonaniu wyboru (26.14 Wyb6r w. zad. momentu
1/2). Patrz schemat taricucha sterowania na stronie 383.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600,0...1600,0% Warto$¢ zadana momentu po wybraniu opgiji. Patrz parametr
46.03
26.73 Akt w. zad. momentu 4 | WysSwietla warto$¢ zadang momentu po uwzglednieniu wartosci | -
dodawanej 1. Patrz schemat taficucha sterowania na stronie 383.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600,0...1600,0% Warto$¢ zadana momentu po uwzglednieniu wartosci Patrz parametr
dodawanej 1. 46.03
26.74 Wyj. w. zad. mom. po Wyswietla warto$¢ zadang momentu po ograniczeniu -
ramp. i uwzglednieniu rampy. Patrz schemat faricucha sterowania
na stronie 383.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600,0...1600,0% Warto$¢ zadana momentu po ograniczeniu i uwzglednieniu Patrz parametr
rampy. 46.03
26.75 Akt w. zad. momentu 5 | Wyswietla warto$¢ zadang momentu po wybraniu trybu -
sterowania. Patrz schemat taficucha sterowania na stronie 384.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600,0...1600,0% Warto$¢ zadana momentu po wybraniu trybu sterowania. Patrz parametr
46.03
26.76  Akt. w. zad. momentu 6 | Wyswietla warto$¢ zadang momentu po dostrojeniu momentu. -
Patrz schemat tancucha sterowania na stronie 384.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600,0...1600,0% Warto$¢ zadana momentu Patrz parametr
46.03
26.81  Wzmoc.dla Warunek przyrostu kontrolera nagtego przyspieszenia. Patrz 5,0
kontr.nagt.przysp. sekcja Kontrola nagfego przyspieszenia (str. 58).
0,0...10000,0 Przyrost kontrolera nagtego przyspieszenia (0,0 = wytaczony). 1=1
26.82  Czas catk.dla Warunek czasu catkowania kontrolera nagtego przyspieszenia. |2,0s
kontr.nagt.przys.
0,0...10,0 s Czas catkowania kontrolera nagtego przyspieszenia 1=1s
(0,0 = wytgczony).
28 tancuch w. zad. Ustawienia tancucha wartosci zadanej czestotliwosci.
czestotliwoéci Patrz schematy taficucha sterowania na stronach 383 i 384.
28.01  Wejscie rampy w. zad. Wyswietla uzywang warto$¢ zadang czestotliwosci przed -
czest. zastosowaniem rampy. Patrz schemat fancucha sterowania na
stronie 383.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-500,00...500,00 Hz Warto$¢ zadana czestotliwosci przed zastosowaniem rampy. Patrz parametr

46.02
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28.02  Wyjscie rampy w. zad. Wyswietla koncowg warto$¢ zadang czestotliwosci -
czest. (po dokonaniu wyboru, ograniczeniu i okresleniu rampy).
Patrz schemat fancucha sterowania na stronie 383.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-500,00...500,00 Hz Koncowa warto$¢ zadana czestotliwosci. Patrz parametr
46.02
28.11  W. zad. czest. 1 Zew1 Wybiera zrédto 1 wartosci zadanej czestotliwosci Zew1. Panel
Dwa zrédta sygnatow moga zostac zdefiniowane za pomocag zintegrowany
tego parametru i 28.12 W. zad. czest. 2 Zew1. Funkcja (zapisana
matematyczna (28.13 Funkcja czestotliw. Zew1) zastosowana warto$¢
dla dwéch sygnatéw tworzy warto$¢ zadang Zew1 (A na rysunku | zadana)

ponizej).

Zrédto cyfrowe wybrane za pomoca parametru 19.11 Wybor
Zew1/Zew2 moze byé uzywane do przetgczania pomigdzy
wartoscig zadang Zew1 i odpowiednig wartoscig zadang Zew2
zdefiniowanymi za pomocg parametrow 28.15 W. zad. czest. 1
Zew2, 28.16 W. zad. czest. 2 Zew2i 28.17 Funkcja czestotliw.
Zew?2 (B na rysunku ponizej).

Uwaga: Warto$¢ domysina zalezy od wybranego makra.

Patrz rozdziat Makra sterowania na str. 27.

28.11
28.1
0 — 8.13
Al — Warto$¢ zadana
B (\ |—
...... ] o
Inny — - Lo
M MUL | ] @
28.12 1 MIN —o Zew1
0 —] T] MAX |——=°
Al —
| (\ [—
Im'q" T 19.11
v | 10
~—[—<72892
28.15 i
28.17
0 — 8.
Al —] Wartos$¢ zadana
B\ |—
Im'il}./ ADD —o Zew2
] SUB |—o
MUL o I
28.16 MIN |—o
0 —] MAX —=°
Al —
|\ [—
Inny —
Zero Brak. 0
Skalowane Al1 12.12 Warto$¢ skalowana Al1 (patrz strona 132). 1
Skalowane Al2 12.22 Wartosc skalowana Al2 (patrz strona 134). 2
W. zad. EFB 1 03.09 Wart. zadana 1 EFB (patrz strona 117). 8




Parametry 187

Nr Nazwalwartos¢ Opis Wartos¢
domysina
FbEq 16
EFB — warto$¢ zadana 2 | 03.10 Wart. zadana 2 EFB (patrz strona 117). 9
Potencjometr silnika 22.80 Akt. w. zad. potencj. silnika (wyjécie potencjometru silnika). | 15
PID 40.01 PID procesu: akt. wart. wyj. (wyjscie kontrolera PID procesu). | 16
Wejscie 11.38 Wej. czest. 1: wart. akt. (gdy wejscie DI3 lub DI4 jest 17
czestotliwosciowe 1 uzywane jako wejscie czestotliwosciowe).
Panel sterowania Warto$¢ zadana panelu (03.01 Warto$¢ zadana panelu, patrz 18
(zapisana wartos$¢ strona 1711) zapisana przez system sterowania dla lokalizacji,
zadana) gdzie zwracane wartosci sterowania sg uzywane jako warto$¢
zadana.
Wartosc zadana
A I e Warto$¢ zadana Zew1
X K- =% - N—H—x x Wartoé¢ zadana Zew2
— Aktywna warto$¢ zadana
—eo—9o—9-0--9 ; <4
e- - - Nieaktywna warto$¢
T -t zadana
Zew1 -> Zew2
Panel sterowania Warto$¢ zadana panelu (03.01 Warto$¢ zadana panelu, patrz 19
(skopiowana wart. strona 1711) dla poprzedniego miejsca sterowania jest uzywana,
zadana) gdy miejsce sterowania zmienia sig, jesli wartosci zadane dla
dwdch miejsc sg tego samego typu (np. czestotliwosé/predkosé/
moment/PID). W przeciwnym razie aktualny sygnat jest uzywany
jako nowa warto$¢ zadana.
Dokument
| ® Warto$¢ zadana Zew1
- K- =% - - x Warto$¢ zadana Zew2
- — Aktywna warto$¢ zadana
‘e - g. - Nieaktywna warto$¢
T >t zadana
Zew1 -> Zew2
Panel zintegrowany Patrz wyzej Panel sterowania (zapisana warto$¢ zadana). 20
(zapisana wartos¢
zadana)
Panel zintegrowany Patrz wyzej Panel sterowania (skopiowana warto$¢ zadana). 21
(skopiowana warto$¢
zadana)
Wejscie 11.46 Wej. czest. 2: wart. akt. (gdy wejscie DI3 lub D14 jest 22
czestotliwosciowe 2 uzywane jako wejscie czestotliwosciowe).
Inny Wybdr zrodta (patrz Wyrazenia i skroty). -
28.12  W. zad. czest. 2 Zew1 Wybiera zrédio 2 wartosci zadanej czestotliwosci Zew1. Zero
Diagram wyboru zrédta warto$ci zadanej zawiera opis parametru
28.11 W. zad. czest. 1 Zew1.
Zero Brak. 0
Skalowane Al1 12.12 Warto$¢ skalowana Al1 (patrz strona 132). 1
Skalowane Al2 12.22 Warto$¢ skalowana Al2 (patrz strona 134). 2
EFB — warto$¢ zadana 1 | 03.09 Wart. zadana 1 EFB (patrz strona 117). 8
EFB — warto$¢ zadana 2 | 03.10 Wart. zadana 2 EFB (patrz strona 1117). 9
Potencjometr silnika 22.80 Akt. w. zad. potencj. silnika (wyjécie potencjometru silnika). | 15
PID 40.01 PID procesu: akt. wart. wyj. (wyjécie kontrolera PID procesu). | 16
Wejscie 11.38 Wej. czest. 1: wart. akt. (gdy wejscie DI3 lub DI4 jest 17

czestotliwosciowe 1

uzywane jako wejscie czestotliwosciowe).
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Panel sterowania Warto$¢ zadana panelu (03.01 Warto$¢ zadana panelu, patrz 18
(zapisana warto$¢ strona 117) zapisana przez system sterowania dla lokalizacji,
zadana) gdzie zwracane wartosci sterowania sg uzywane jako warto$¢
zadana.
Warto$¢ zadana
A | @ Warto$¢ zadana Zew1
X - K- =% - H—H— x Warto$¢ zadana Zew2
— Aktywna warto$¢ zadana
$——o—o-0-o - Nieaktywna wartosé
T Ll zadana
Zew1 -> Zew2
Panel sterowania Warto$¢ zadana panelu (03.01 Warto$¢ zadana panelu, patrz 19
(skopiowana wart. strona 7717) dla poprzedniego miejsca sterowania jest uzywana,
zadana) gdy miejsce sterowania zmienia sie, jesli warto$ci zadane dla
dwoch miejsc sg tego samego typu (np. czestotliwos¢/predkose
/moment/PID). W przeciwnym razie aktualny sygnat jest
uzywany jako nowa warto$¢ zadana.
Dokument
® Wartos¢ zadana Zew1
x Wartos¢ zadana Zew2
— Aktywna warto$¢ zadana
- - Nieaktywna wartos¢
T - zadana
Zew1 -> Zew2
Panel zintegrowany Patrz wyzej Panel sterowania (zapisana warto$¢ zadana). 20
(zapisana warto$¢
zadana)
Panel zintegrowany Patrz wyzej Panel sterowania (skopiowana warto$¢ zadana). 21
(skopiowana warto$¢
zadana)
Wejscie 11.46 Wej. czest. 2: wart. akt. (gdy wejscie DI3 lub D14 jest 22
czestotliwosciowe 2 uzywane jako wejscie czestotliwosciowe).
Inny Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty). -
28.13  Funkcja czestotliw. Zew1 | Wybiera funkcje matematyczng realizowang pomigdzy zrédtami | Warto$¢
wartosci zadanej wybranymi za pomocg parametrow 28.717 W. zadana 1
zad. czest. 1 Zew1 i 28.12 W. zad. czest. 2 Zew1. Patrz wykres
przy parametrze 28.11 W. zad. czest. 1 Zew1.
Warto$¢ zadana 1 Sygnat wybrany za pomocg parametru 28.11 W. zad. czest. 1 0
ZewT jest uzywany jako warto$¢ zadana czestotliwosci 1
(nie jest stosowana zadna funkcja).
Dodaj (w. zad. 1 +w. Suma zrédet wartoéci zadanej jest uzywana jako warto$¢ 1
zad. 2) zadana czestotliwosci 1.
Odejmij (w. zad. 1 -w. Roéznica ([28.11 W. zad. czest. 1 Zew1] - [28.12 W. zad. czest. 2 | 2
zad. 2) ZewT]) zroédet wartosci zadanej jest uzywana jako warto$¢
zadana czestotliwosci 1.
Pomnoéz (w. zad. 1 x w. lloczyn zrédet wartosci zadanej jest uzywany jako warto$¢ 3
zad. 2) zadana czestotliwosci 1.
Minimum (w. zad. 1, w. Zrédto o mniejszej wartosci zadanej jest uzywane jako warto$¢ | 4
zad. 2) zadana czestotliwosci 1.
Maksimum (w. zad. 1, w. | Zrédto o wigkszej wartosci zadanej jest uzywane jako warto$é 5

zad. 2)

zadana czestotliwosci 1.
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28.15 W. zad. czest. 1 Zew2 Wybiera zrédio 1 warto$ci zadanej czestotliwosci Zew2. Zero
Dwa zrédta sygnatéw mogg zosta¢ zdefiniowane za pomocg
tego parametru i 28.16 W. zad. czest. 2 Zew2. Funkcja
matematyczna (28.17 Funkcja czestotliw. Zew?2) zastosowana
dla dwdch sygnatéw tworzy warto$¢ zadang Zew2. Patrz
wykres przy parametrze 28.11 W. zad. czest. 1 Zew1.
Zero Brak. 0
Skalowane Al1 12.12 Warto$¢ skalowana Al1 (patrz strona 132). 1
Skalowane Al2 12.22 Warto$¢ skalowana Al2 (patrz strona 134). 2
W. zad. EFB 1 03.09 Wart. zadana 1 EFB (patrz strona 1117). 8
EFB — warto$¢ zadana 2 | 03.710 Wart. zadana 2 EFB (patrz strona 117). 9
Potencjometr silnika 22.80 Akt. w. zad. potencj. silnika (wyj$cie potencjometru silnika). | 15
PID 40.01 PID procesu: akt. wart. wyj. (wyjécie kontrolera PID procesu). | 16
Wejscie 11.38 Wej. czest. 1: wart. akt. (gdy wejscie DI3 lub D14 jest 17
czestotliwosciowe 1 uzywane jako wejscie czestotliwosciowe).
Panel sterowania Warto$¢ zadana panelu (03.07 Warto$¢ zadana panelu, patrz 18
(zapisana warto$¢ strona 177) zapisana przez system sterowania dla lokalizacji,
zadana) gdzie zwracane wartosci sterowania sg uzywane jako warto$¢
zadana.
Wartosc zadana
A I ® Wartos¢ zadana Zew1
X - K- =% - N—H— x Wartoé¢ zadana Zew2
— Aktywna warto$¢ zadana
—eo—9o—9-0--9 ; <A
e- - - Nieaktywna warto$¢
T » zadana
Zew1 -> Zew2
Panel sterowania Warto$¢ zadana panelu (03.01 Warto$¢ zadana panelu, patrz 19
(skopiowana wart. strona 1711) dla poprzedniego miejsca sterowania jest uzywana,
zadana) gdy miejsce sterowania zmienia sig, jesli wartosci zadane dla
dwdch miejsc sg tego samego typu (np. czestotliwosé/predkosé/
moment/PID). W przeciwnym razie aktualny sygnat jest uzywany
jako nowa warto$¢ zadana.
Dokument
| e Warto$¢ zadana Zew1
- K- =% - x Warto$¢ zadana Zew2
- — Aktywna warto$¢ zadana
‘e - . - Nieaktywna wartos¢
T -t zadana
Zew1 -> Zew2
Panel zintegrowany Patrz wyzej Panel sterowania (zapisana warto$¢ zadana). 20
(zapisana warto$¢
zadana)
Panel zintegrowany Patrz wyzej Panel sterowania (skopiowana warto$¢ zadana). 21
(skopiowana warto$¢
zadana)
Wejscie 11.46 Wej. czest. 2: wart. akt. (gdy wejscie DI3 lub D14 jest 22
czestotliwosciowe 2 uzywane jako wejscie czestotliwosciowe).
Inny Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty). -
28.16  W. zad. czest. 2 Zew2 Wybiera zrédio 2 warto$ci zadanej czestotliwosci Zew2. Zero

Dostepne opcje i wykres wyboru zrodta warto$ci zawiera opis
parametru 28.15 W. zad. czest. 1 Zew?2.
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28.17  Funkcja czestotliw. Zew2 | Wybiera funkcje matematyczng realizowang pomiedzy zrodtami | Wartosé
warto$ci zadanej wybranymi za pomoca parametréow 28.15 W. zadana 1
zad. czest. 1 Zew2i28.16 W. zad. czest. 2 Zew2. Patrz wykres
przy parametrze 28.15 W. zad. czest. 1 Zew2.
Warto$¢ zadana 1 Sygnat wybrany za pomocg parametru 28.15 W. zad. czest. 1 0
Zew? jest uzywany jako warto$¢ zadana czestotliwosci 1
(nie jest stosowana zadna funkcja).
Dodaj (w. zad. 1 +w. Suma zrodet wartosci zadanej jest uzywana jako wartos¢ 1
zad. 2) zadana czestotliwosci 1.
Odejmij (w. zad. 1 -w. Roéznica ([28.15 W. zad. czest. 1 Zew?2] - [28.16 W. zad. czest. 2 | 2
zad. 2) Zew?2)) zrodet wartosci zadanej jest uzywana jako warto$¢
zadana czestotliwosci 1.
Pomnéz (w. zad. 1 x w. lloczyn zrédet warto$ci zadanej jest uzywany jako warto$¢ 3
zad. 2) zadana czestotliwosci 1.
Minimum (w. zad. 1, w. Zrédio o mniejszej wartoéci zadanej jest uzywane jako wartosé | 4
zad. 2) zadana czestotliwosci 1.
Maksimum (w. zad. 1, w. | Zrédto o wigkszej wartosci zadanej jest uzywane jako warto$é 5
zad. 2) zadana czestotliwosci 1.
28.21  Funkcja stafej Okresla sposob wyboru statych czestotliwosci oraz to, czy 0b00001

czestotliwo$ci

sygnat kierunku obrotu jest uwzgledniany podczas stosowania
nowej czestotliwosci statej.

Bit Nazwa

Informacja

0 Tryb stafej czest.

1 = Spakowane: 7 statych czestotliwosci mozna wybraé, uzywajgc trzech zrodet
zdefiniowanych za pomocg parametrow 28.22, 28.23 i 28.24.

0 = Oddzielone: State czestotliwosci 1, 2i 3 sg aktywowane oddzielnie przez
zrédta zdefiniowane odpowiednio za pomocg parametréw 28.22, 28.23 i 28.24.
W przypadku konfliktu priorytet ma stata czestotliwo$¢ z najnizszym numerem.

1 Kierunek
wigczony

1 = Kierunek poczatkowy: w celu okreslenia kierunku obrotu dla statej
czestotliwosci znak ustawienia statej czegstotliwosci (parametry 28.26...28.32)
jest mnozony przez sygnat kierunku (do przodu: +1, do tytu: -1). Dzigki temu
przemiennik czestotliwosci moze mie¢ 14 statych czestotliwosci (7 do przodu,
7 do tytu), jesli wszystkie warto$ci w parametrach 28.26...28.32 sg dodatnie.
OSTRZEZENIE! Jesli sygnat kierunku jest okreslony jako ,do tytu”
i aktywna stata czestotliwo$¢ jest ujemna, przemiennik czestotliwosci
bedzie dziatat w kierunku do przodu.

0 = Zgodnie z parametrem: kierunek obrotu dla statej czestotliwosci jest
okreslany znakiem ustawienia statej czgstotliwosci (parametry 28.26...28.32).

2 Krok
czestotliwosci

Krok czestotliwosci: 1 = wigczenie kroku czestotliwosci; 0 = wytgczenie kroku
czestotliwosci

Zarezerwowane

0b0000...0b1111

Stowo konfiguracji statej czestotliwosci. 1=1
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28.22  Wybér stafej Kiedy bit 0 parametru 28.21 Funkcja stafej czestotliwosci DI2
czestotliwosci 1 przyjmuje warto$¢ 0 (Osobne), wybiera zrédio aktywujace

stalg czestotliwos¢ 1.

Uwaga: Warto$¢ domys$ina zalezy od wybranego makra.

Patrz rozdziat Makra sterowania na str. 27.

Kiedy bit 0 parametru 28.21 Funkcja stafej czestotliwosci
przyjmuje warto$¢ 1 (Spakowane), ten parametr oraz parametry
28.23 Wybdr statej czestotliwosci 2i 28.24 Wybér statej
czestotliwo$ci 3 wybierajg trzy zrodta, ktorych stany aktywujg
state czestotliwosci w nastepujgcy sposéb:

Zrédto Zrédio Zrédto
zdefiniowane zdefiniowane zdefiniowane Aktywna stata czestotliwosé
przez parametr przez parametr przez parametr W ¢
28.22 28.23 28.24
0 0 0 Brak
1 0 0 Stata czestotliwos¢ 1
0 1 0 Stata czestotliwos¢ 2
1 1 0 Stata czestotliwos¢ 3
0 0 1 Stata czestotliwos¢ 4
1 0 1 Stata czestotliwos$¢ 5
0 1 1 Stata czestotliwos$¢ 6
1 1 1 Stata czestotliwos¢ 7
Zawsze wytgczone 0 (zawsze wytaczone). 0
Zawsze wigczone 1 (zawsze wigczone). 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 0). 2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 1). 3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (710.02 Stan DI po op6znieniach, bit 2). 4
D4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 3). 5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 4). 6
Nadzoér 1 Bit 0 parametru 32.07 Stan nadzoru. 24
Nadzor 2 Bit 1 parametru 32.071 Stan nadzoru. 25
Nadzor 3 Bit 2 parametru 32.07 Stan nadzoru. 26
Nadzor 4 Bit 3 parametru 32.07 Stan nadzoru. 27
Nadzoér 5 Bit 4 parametru 32.071 Stan nadzoru. 28
Nadzor 6 Bit 5 parametru 32.071 Stan nadzoru. 29
Inny [bit] Wybér zrodta (patrz Wyrazenia i skréty). -
28.23  Wybor statej Kiedy bit 0 parametru 28.271 Funkcja stafej czestotliwosci Zawsze
czestotliwosci 2 przyjmuje warto$¢ 0 (Osobne), wybiera zrédio aktywujace wytgczone
stalg czestotliwos¢ 2.
Kiedy bit 0 parametru 28.21 Funkcja stafej czestotliwosci
przyjmuje warto$¢ 1 (Spakowane), ten parametr oraz parametry
28.22 Wybor statej czestotliwosci 11 28.24 Wyb6r statej
czestotliwo$ci 3 wybierajg trzy zrédta, ktére sg uzywane do
aktywowania statych czestotliwosci. Patrz tabela w opisie
parametru 28.22 Wybor statej czestotliwosci 1.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 28.22 Wyb0r statej
czestotliwosci 1.
Uwaga: Warto$¢ domysina zalezy od wybranego makra.
Patrz Makra sterowania na stronie 27.
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28.24  Wybor statej Kiedy bit 0 parametru 28.21 Funkcja statej czestotliwosci Zawsze
czestotliwosci 3 przyjmuje warto$¢ 0 (Osobne), wybiera zrodto aktywujace wytgczone
statg czestotliwos¢ 3.
Kiedy bit O parametru 28.21 Funkcja statej czestotliwosci
przyjmuje warto$¢ 1 (Spakowane), ten parametr oraz parametry
28.22 Wybor statej czestotliwosci 11 28.23 Wybor statej
czestotliwosci 2 wybieraja trzy zrodta, ktére sg uzywane do
aktywowania statych czestotliwosci. Patrz tabela w opisie
parametru 28.22 Wybér statej czestotliwosci 1.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 28.22 Wyb6r statej
czestotliwosci 1.
28.26  Stata czestotliwosc 1 Definiuje statg czestotliwo$¢ 1 (czestotliwosé, z jakg bedzie 5,00 Hz
obracat sie silnik po wybraniu statej czgstotliwosci 1).
-500,00...500,00 Hz Stata czestotliwos¢ 1. Patrz
parametr
46.02
28.27  Stata czestotliwosc 2 Definiuje statg czgstotliwos¢ 2. 10,00 Hz
-500,00...500,00 Hz Stata czestotliwos¢ 2. Patrz
parametr
46.02
28.28  Stafa czestotliwosc¢ 3 Definiuje statg czestotliwo$é 3. 15,00 Hz
-500,00...500,00 Hz Stata czestotliwos¢ 3. Patrz
parametr
46.02
28.29  Stafa czestotliwosc¢ 4 Definiuje statg czestotliwosé 4. 20,00 Hz
-500,00...500,00 Hz Stata czestotliwos¢ 4. Patrz
parametr
46.02
28.30  Stafa czestotliwos¢ 5 Definiuje statg czestotliwosé 5. 25,00 Hz
-500,00...500,00 Hz Stata czestotliwos¢ 5. Patrz parametr
46.02
28.31  Stafa czestotliwosé 6 Definiuje statg czestotliwosé 6. 40,00 Hz
-500,00...500,00 Hz Stata czestotliwosc¢ 6. Patrz parametr
46.02
28.32  Stafa czestotliwos¢ 7 Definiuje statg czestotliwosé¢ 7. 50,00 Hz
-500,00...500,00 Hz Stata czestotliwos¢ 7. Patrz parametr
46.02
28.41  Bezpieczna wart. zad. Definiuje warto$¢ zadang bezpiecznej czestotliwosci uzywang 0,00 Hz
czest. z funkcjami nadzorujgcymi, takimi jak:
* 12.03 Funkcja nadzoru Al
* 49.05 Reakcja na utrate komunik.
-500,00...500,00 Hz Wartos¢ zadana bezpiecznej czgstotliwosci. Patrz parametr
46.02
28.42  Wartosc zadana Definiuje warto$¢ zadang czestotliwosci dla funkcji biegu 0,00Hz
czestotliwosci biegu probnego 1 w trybie sterowania skalarnego.
prébnego 1.
-500,00...500,00 Hz Wartos¢ zadana czestotliwosci biegu prébnego 1. Patrz parametr
46.02
28.43 Wartos¢ zadana Definiuje warto$¢ zadang czestotliwoéci dla funkcji biegu 0,00Hz
czestotliwosci biegu prébnego 2 w trybie sterowania skalarnego.
probnego 2.
-500,00...500,00 Hz Warto$¢ zadana czestotliwosci biegu prébnego 2. Patrz parametr

46.02
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Nr Nazwa/wartos¢ Opis Wartos¢
domysina
FbEq 16
28.51  Funkcja czest. krytycznej | Wiacza/wytgcza funkcje czestotliwosci krytycznych. Okresla 0000h
réwniez, czy zdefiniowane zakresy obowigzujg w obu
kierunkach obracania.
Patrz takze sekcja Predkosci/czestotliwosci krytyczne na
stronie 53.
Bit Nazwa Informacja
0 Czest. kryt. 1 = Wigczone: czestotliwosci krytyczne wigczone.
0 = Wytgczone: czestotliwosci krytyczne wytgczone.
1 Tryb znaku 1 = Zgodnie z parametrem: Znaki parametréw 28.52...28.57 sg brane
pod uwage.
0 = Bezwzgledne: Parametry 28.52...28.57 sg obstugiwane jako wartosci
bezwzglgdne. Kazdy zakres obowigzuje w obu kierunkach obrotéw.
0000h...FFFFh Stowo konfiguraciji czestotliwosci krytycznych. 1=1
28.52  Czest. krytyczna 1 niska | Definiuje dolny limit czestotliwosci krytycznej 1. 0,00 Hz
Uwaga: Ta warto$¢ musi by¢ mniejsza lub réwna wartosci 28.53
Czest. krytyczna 1 wysoka.
-500,00...500,00 Hz Dolny limit czestotliwo$ci krytycznej 1. Patrz
parametr
46.02
28.53  Czest. krytyczna 1 Definiuje gérny limit czestotliwosci krytycznej 1. 0,00 Hz
wysoka Uwaga: Ta warto$¢ musi by¢ wieksza lub réwna wartosci 28.52
Czest. krytyczna 1 niska.
-500,00...500,00 Hz Goémy limit czestotliwosci krytycznej 1. Patrz
parametr
46.02
28.54  Czest. krytyczna 2 niska | Definiuje dolny limit czestotliwos$ci krytycznej 2. 0,00 Hz
Uwaga: Ta warto$¢ musi by¢ mniejsza lub réwna warto$ci 28.55
Czest. krytyczna 2 wysoka.
-500,00...500,00 Hz Dolny limit czgstotliwosci krytycznej 2. Patrz
parametr
46.02
28.55  Czest krytyczna 2 Definiuje gérny limit czestotliwosci krytycznej 2. 0,00 Hz
wysoka Uwaga: Ta warto$¢ musi by¢ wieksza lub réwna wartosci 28.54
Czest. krytyczna 2 niska.
-500,00...500,00 Hz Gorny limit czestotliwos$ci krytycznej 2. Patrz
parametr
46.02
28.56  Czest. krytyczna 3 niska | Definiuje dolny limit czgstotliwos$ci krytycznej 3. 0,00 Hz
Uwaga: Ta warto$¢ musi by¢ mniejsza lub réwna wartosci 28.57
Czest. krytyczna 3 wysoka.
-500,00...500,00 Hz Dolny limit czgstotliwosci krytycznej 3. Patrz
parametr
46.02
28.57  Czest. krytyczna 3 Definiuje gérny limit czestotliwo$ci krytycznej 3. 0,00 Hz
wysoka Uwaga: Ta warto$¢ musi by¢ wieksza lub réwna wartosci 28.56
Czest. krytyczna 3 niska.
-500,00...500,00 Hz Gomy limit czestotliwosci krytycznej 3. Patrz
parametr

46.02
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Nr Nazwal/wartos¢ Opis Wartos¢
domysina
FbEq 16
28.71  Wybor ust. rampy czest. | Wybiera zrédto przetgczania miedzy dwoma zestawami czaséw | Czas
przyspieszania/zwalniania zdefiniowanymi przez parametry przysp./zwaln.
28.72...28.75.
0 = Obowigzujg czas przyspieszenia 1 i czas zwalniania 1.
1 = Obowiazujg czas przyspieszenia 2 i czas zwalniania 2.
Uwaga: Wartos¢ domysina zalezy od wybranego makra.
Patrz rozdziat Makra sterowania na str. 27.
Czas przysp./zwaln. 1 0 0
Czas przysp./zwaln. 2 1 1
DI Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 0). 2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 1). 3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 2). 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 3). 5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 4). 6
EFB DCU CW bit 10 Tylko dla profilu DCU. Bit 10 stowa sterowania DCU odebrany 20
przy uzyciu interfejsu wbudowanej magistrali komunikacyjne;.
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty). -
28.72  Czestotliwosc: czas Definiuje czas przyspieszania 1 jako czas wymagany, aby 3,000 s
przysp. 1 czestotliwos¢ zmienita warto$¢ od zera do czestotliwosci
okreslonej za pomocg parametru 46.02 Skalowanie
czestotliwosci. Po osiagnieciu czestotliwosci przyspieszanie jest
kontynuowane przy takim samym wspéiczynniku do wartosci
zdefiniowanej parametrem 30.74 Maks. czestotliwosc.
Jesli warto$¢ zadana zwieksza sie szybciej niz ustawiony
wspotczynnik przyspieszenia, warto$¢ dla silnika bedzie
podazac za wspodtczynnikiem przyspieszenia.
Jesli warto$¢ zadana zwigksza sie wolniej niz ustawiony
wspodtczynnik przyspieszenia, czgstotliwos¢ silnika bedzie
podazac za wartoscig zadana.
Jesli ustawiono zbyt krotki czas przyspieszania, przemiennik
czestotliwosci automatycznie wydtuzy przyspieszenie, aby nie
przekroczy¢ limitéw momentu przemiennika czestotliwo$ci.
0,000...1800,000 s Czas przyspieszania 1. 10=1s
28.73  Czestotliwosc: czas Definiuje czas zwalniania 1 jako czas wymagany, aby 3,000 s
zwaln. 1 czestotliwos¢ zmienita warto$¢ od czestotliwosci okreslonej
za pomocg parametru 46.02 Skalowanie czestotliwosci
(nie parametru 30.74 Maks. czestotliwosc) do zera.
Jesli istniejg jakiekolwiek watpliwosci dotyczace zbyt krétkiego
czasu zwalniania, nalezy upewni¢ sig, czy wtgczona jest kontrola
przepie¢ DC (parametr 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
28.74  Czestotliwosc: czas Definiuje czas przyspieszania 2. Patrz parametr 28.72 60,000 s
przysp. 2 Czestotliwo$c¢: czas przysp. 1.
0,000...1800,000 s Czas przyspieszania 2. 10=1s
28.75  Czestotliwos¢: czas Definiuje czas zwalniania 2. Patrz parametr 28.73 Czestotliwo$¢: | 60,000 s
zwaln. 2 czas zwaln. 1.
0,000...1800,000 s Czas zwalniania 2. 10=1s
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Nr Nazwal/wartos¢ Opis Wartos¢
domysina
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28.76  Zerowe Zzr. wej. rampy Wybiera zrédio wymuszajgce zmiang wartosci zadanej Nieaktywne
czest. czestotliwosci na zero.

0 = Wymuszenie warto$ci zadanej czestotliwosci réwnej zero.
1= Normalna praca.

Aktywne 0. 0
Nieaktywne 1. 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 0). 2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 1). 3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (710.02 Stan DI po op6znieniach, bit 2). 4
D4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 3). 5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (710.02 Stan DI po op6znieniach, bit 4). 6

Inny [bit] Wybér zrodta (patrz Wyrazenia i skroty). -
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Nr Nazwalwartos¢

Opis

Wartos¢
domysina
FbEq 16

28.82  Czas ksztaftu 1

Definiuje ksztatt ramp przyspieszania i zwalniania uzywanych
z zestawem 1.

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 S idealnie nadajg sie do aplikacji zwigzanych

z podnoszeniem. Krzywa typu S skiada sie z symetrycznych
krzywych na obu koncach rampy oraz czesci liniowej posrodku.
Przyspieszenie:

Rampa liniowa:

28.82=0s
Predkos¢

Rampa liniowa:
28.82=0s

Rampa z krzywa typu S:
28.82>0s

Rampa z krzywa typu S:

/ 28.82>0's

Czas

Zwalnianie:

Predkos¢
Rampa z krzywa typu S:

— 2882>0s

Rampa liniowa:
28.82=0s
Rampa z krzywa typu S:
28.82>0s

Rampa liniowa:
28.82=0 s\

0,000 s

0,000...1800,000 s

Ksztatt rampy na poczatku i koficu zwalniania i przyspieszania.

10=1s

28.83  Czas ksztaftu 2

Definiuje ksztalt ramp przyspieszania i zwalniania uzywanych
z zestawem 2. Patrz parametr 28.82 Czas ksztaftu 1.

0,000 s

0,000...1800,000 s

Ksztatt rampy na poczatku i koficu zwalniania i przyspieszania.

10=1s
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Nr Nazwa/wartos¢ Opis Wartos¢
domysina
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28.92 Akt w. zad. czestotl. 3 Wyswietla warto$¢ zadang czestotliwosci po zastosowaniu 0,00 Hz
funkcji okreslonej przez parametr 28.13 Funkcja czestotliw.
Zew1 (jesli dotyczy) i opcji (19.11 Wybor Zew1/Zew?2 ).
Patrz schemat tancucha sterowania na stronie 376.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-500,00...500,00 Hz Warto$¢ zadana czestotliwosci po wybraniu opcji. Patrz parametr
46.02
28.96  Akt. w. zad. czestotl. 7 Wyswietla warto$¢ zadang czestotliwosci po zastosowaniu 0,00 Hz
statych czestotliwosci, wartosci zadanej panelu sterowania itp.
Patrz schemat taficucha sterowania na stronie 376.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-500,00...500,00 Hz Warto$¢ zadana czestotliwosci 7 Patrz parametr
46.02
28.97  Nieogr. wart. zad. czest. | Wyswietla warto$¢ zadang czestotliwosci po zastosowaniu 0,00 Hz
czestotliwosci krytycznych, ale przed okresleniem rampy i
limitéw. Patrz schemat tancucha sterowania na stronie 376.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-500,00...500,00 Hz Warto$¢ zadana czestotliwosci przed zastosowaniem rampy Patrz parametr
i limitow. 46.02
30 Limity Limity pracy przemiennika czestotliwosci.
30.01  Limit stowa 1 Wyswietla stowo limitu 1. -
Ten parametr jest tylko do odczytu.

Bit Nazwa Opis
0 Limit momentu 1 = Moment przemiennika czgstotliwos$ci jest ograniczony przez sterowanie
silnikiem (kontrola niewystarczajgcego napigcia, pradu, kata obcigzenia i
momentu krytycznego) lub limity momentu zdefiniowane przez parametry.
1..2 Zarezerwowane
3 Maks.w.zad. 1 = Warto$¢ zadana momentu jest ograniczona przez parametr 26.09 Maks.
momentu wart. zad. momentu lub 30.20 Maksymalny moment 1
4 Min. w.zad. 1 = Warto$¢ zadana momentu jest ograniczona przez parametr 26.08 Min.
momentu wart. zad. momentu lub 30.19 Minimalny moment 1
5 Lim max wart mom |1 = Warto$¢ zadana momentu jest ograniczona przez kontrolge nagtego
przyspieszenia z powodu limitu maksymalnej predkosci (30.712 Maks.
predkosc)
6 Lim min wart mom |1 = Warto$¢ zadana momentu jest ograniczona przez kontrole nagtego
przyspieszenia z powodu limitu minimalnej predkosci (30.77 Min. predko$¢)
7 W.zad. pr.: limit 1 = Warto$¢ zadana predkosci jest ograniczona przez parametr 30.712 Maks.
maks. predkosc
8 W.zad. pr.: limit 1 = Warto$¢ zadana predkosci jest ograniczona przez parametr 30.71 Min.
min. predkosc
9 W.zad.czest.: 1 = Warto$¢ zadana czestotliwosci jest ograniczona przez parametr 30.74
lim.maks. Maks. czestotliwosc¢
10 W.zad.czest.: limit 1 = Warto$¢ zadana czestotliwosci jest ograniczona przez parametr 30.13
min. Min. czestotliwos$¢
11...15 |Zarezerwowane

0000h...FFFFh

Stowo limitu 1.
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Nr Nazwal/wartos¢ Opis Wartos¢
domysina
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30.02  Moment: stan limitu Wyswietla stowo stanu ograniczenia kontrolera momentu. -

Ten parametr jest tylko do odczytu.

Bit Nazwa Opis
0 Za niskie napigcie [*1 = Niedostateczne napigcie posredniego obwodu DC
1 Przepigcie *1 = Przepigcie w posrednim obwodzie DC
2 Minimalny moment |*1 = Moment jest ograniczony przez parametr 30.79 Minimalny moment 1,
30.26 Limit mocy napedowej lub 30.27 Limit mocy generowanej
3 Maksymalny *1 = Moment jest ograniczony przez parametr 30.20 Maksymalny moment 1,
moment 30.26 Limit mocy napedowej lub 30.27 Limit mocy generowanej
4 Prad wewnetrzny |1 = Limit pragdu inwertera (okreslony przez bity 8...11) jest aktywny
5 Kat obcigzenia (Tylko w przypadku silnikéw synchronicznych z magnesami trwatymi
i silnikéw reluktancyjnych)
1 = Limit kata obcigzenia jest aktywny, tzn. silnik nie moze wytworzy¢
wigkszego momentu
6 Lim mom krytyczn |(Tylko w przypadku silnikéw asynchronicznych)
Limit momentu krytycznego silnika jest aktywny, tzn. silnik nie moze
wytworzy¢ wigekszego momentu
7 Zarezerwowane
8 Limit termiczny 1 = Prad wejéciowy jest ograniczony przez gtéwny limit termiczny obwodu
9 Maks. prad *1 = Maksymalny prad wyjsciowy (Iyax) jest ograniczany
10 Lim prad uzytk *1 = Prad wyjsciowy jest ograniczony przez parametr 30.17 Maks. prad
1 Termiczne IGBT  |*1 = Prad wyj$ciowy jest ograniczony przez obliczong warto$¢ termiczng
pradu
12 Nadmierna temp. |*1 = Prad wyjsciowy jest ograniczony z powodu szacowanej temperatury
IGBT tranzystora IGBT
13 Przecigzenie *1 = Prad wyjsciowy jest ograniczony z powodu temperatury potgczenia
tranzystora IGBT [tranzystora IGBT z obudowag
14...15 |Zarezerwowane

*Tylko jeden z bitéw 0...3 i jeden z bitéw 9...11 moze by¢ wigczony jednoczes$nie. Bit zazwyczaj wskazuje

ograniczenie przekraczane jako pierwsze.

0000h...FFFFh

Stowo stanu ograniczenia momentu. 1=1
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30.11  Min. predko$c Definiuje razem z 30.12 Maks. predkosc dozwolony zakres -1500,00
predkosci. Patrz rysunek ponizej. obr./min

Dodatnia (lub zerowa) minimalna warto$¢ predkosci definiuje

dwa zakresy, jeden dodatni i jeden ujemny.

Ujemna minimalna warto$¢ predkosci definiuje jeden zakres.
OSTRZEZENIE! Warto$¢ bezwzgledna parametru 30. 71
Min. predko$¢ nie moze by¢ wigksza niz warto$é
parametru 30.72 Maks. predkosc.
OSTRZEZENIE! Tylko w trybie sterowania predkoscia.
W trybie sterowania predkos$cig nalezy uzy¢ limitow
czestotliwosci (30.713 1 30.74).

Predkosc 30.11 warto$¢ jest < 0
30.12
Dozwolony zakres predkosci
0 » Czgs
»
30.11
i 30.11 wartos¢ jest > 0
Predkos$c¢
30.12
Dozwolony zakres predkosci
30.11
0 ; Czas
-30.11
Dozwolony zakres predkosci
-30.12
-30000.00... Minimalna dopuszczalna predkosé. Patrz parametr
30000.00 obr./min 46.01
30.12  Maks. predkosé Definiuje razem z parametrem 30.71 Min. predko$¢ dozwolony | 1500,00
zakres predkosci. Patrz parametr 30. 11 Min. predkosc. obr./min

Uwaga: Ten parametr nie wptywa na czas ramp przyspieszania
i zwalniania. Patrz parametr 46.01 Skalowanie predkosci.
OSTRZEZENIE! Wartos¢ bezwzgledna parametru 30.72
A Maks. predko$¢ nie moze by¢ mniejsza niz warto$¢
parametru 30.771 Min. predkosc.
OSTRZEZENIE! Tylko w trybie sterowania predkoscia.
A W trybie sterowania predko$cig nalezy uzy¢ limitéw
czestotliwosci (30.13 1 30.74).

-30000,00 ... Predko$¢ maksymalna. Patrz
30000,00 obr./min parametr
46.01




200 Parametry

Nr

Nazwal/wartos¢

Opis

Wartos¢
domysina
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30.13

Min. czestotliwos¢

Razem z parametrem 30.74 Maks. czestotliwos¢ definiuje
dozwolony zakres czestotliwosci. Patrz rysunek ponize;j.
Dodatnia (lub zerowa) minimalna warto$¢ czestotliwosci
definiuje dwa zakresy, jeden dodatni i jeden ujemny.

OSTRZEZENIE! Warto$¢ bezwzgledna parametru 30.13
A Min. czestotliwo$c nie moze by¢ wigksza niz warto$é
parametru 30.714 Maks. czestotliwosc.
OSTRZEZENIE! tylko w trybie sterowania
A czestotliwoscig.

Czestotliwosé 30.13 wartos¢ jest < 0
30.14

Dozwolony zakres czestotliwosci
0 p Czas

30.13

o 30.13 wartos¢ jest > 0
Czestotliwosc

30.14

Dozwolony zakres czestotliwosci
30.13

0 > Czas

-30.13

Dozwolony zakres czestotliwosci
-30.14

Ujemna minimalna warto$¢ czestotliwosci definiuje jeden zakres.

-50,00 Hz

-500,00...500,00 Hz

Czestotliwo$¢ minimalna.

Patrz
parametr
46.02

30.14

Maks. czestotliwosé

Razem z parametrem 30.13 Min. czestotliwo$¢ definiuje

Uwaga: Ten parametr nie wptywa na czas ramp przyspieszania
i zwalniania. Patrz parametr 46.02 Skalowanie czestotliwosci.
OSTRZEZENIE! Warto$¢ bezwzgledna parametru 30. 14
A Maks. czestotliwo$¢ nie moze by¢ mniejsza niz warto$¢
parametru 30.13 Min. czestotliwosc.
OSTRZEZENIE! Tylko w trybie sterowania
A czestotliwoscig.

dozwolony zakres czestotliwosci. Patrz 30.73Min. czestotliwos¢ .

50,00 Hz

-500,00...500,00 Hz

Czestotliwo$¢ maksymalna.

Patrz
parametr
46.02
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30.17

Maks. prad

Definiuje maksymalny dopuszczalny prad silnika.

System ustawia warto$é domysing na 90% pradu
znamionowego. W razie potrzeby mozna zwiekszy¢ warto$¢
parametru 0 10%.

Uwaga: Maksymalny zakres pradu i warto$¢ domysina zalezg
od typu przemiennika czgstotliwosci.

2,88A

0,00...3,20 A

Maksymalny prad silnika.

1=1A

30.18

Wybor lim. momentu

Wybiera zrédto przetgczania migdzy dwoma réznymi
zdefiniowanymi wstgpnie zestawami limitéw minimalnego
momentu.

0 = Limit minimalnego momentu zdefiniowany za pomocg
parametru 30.79 i limit maksymalnego momentu zdefiniowany
za pomocg parametru 30.20 sg aktywne

1 = Limit minimalnego momentu wybrany za pomocg parametru
30.21 i limit maksymalnego momentu zdefiniowany za pomocag
parametru 30.22 sg aktywne

Uzytkownik moze zdefiniowa¢ dwa zestawy limitéw momentéw
i przetgczac sie miedzy dwoma zestawami za pomocg zrédta
binarnego, takiego jak wejscie cyfrowe.

Pierwszy zestaw limitéw jest zdefiniowany za pomocg parametréw
30.19i 30.20. Drugi zestaw zawiera parametry selektora dla
zaréwno limitéw minimalnych (30.27), jak i maksymalnych (30.22).
Umozliwiajg one uzycie zrédta analogowego, ktére mozna wybra¢
(takiego jak np. wejscie analogowe).

30.21

0 —
Al —
Al2 —

AN 1
PID — -

30.23 — )
Inny —
30.19

30.22

Limit minimalnego
momentu
zdefiniowany przez
uzytkownika

0 —
All —
Al2 —
PID —

N L7
30.24 —

Inny — 0
30.20
Uwaga:Oprocz limitéw zdefiniowanych przez uzytkownika

moment moze by¢ ograniczony z innych powodow (takich jak np.
ograniczenie mocy).Patrz tez schemat blokowy na stronie 373.

Limitmaksymalnego
momentu
zdefiniowany przez
uzytkownika

Ustawiony limit
momentu 1

Ustawiony limit momentu 1

0 (limit minimalnego momentu zdefiniowany za pomocag
parametru 30.19 i limit maksymalnego momentu zdefiniowany
za pomoca parametru 30.20 sg aktywne).

Ustawiony limit
momentu 2

1 (limit minimalnego momentu wybrany za pomocg parametru
30.21 i limit maksymalnego momentu zdefiniowany za pomoca
parametru 30.22 sg aktywne).

N

DI1

Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 0).

DI2

Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 1).

DI3

DI4

Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 3).

DI5

( )
( )
Wejscie cyfrowe DI3 (710.02 Stan DI po op6znieniach, bit 2).
( )
( )

Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 4).

ol gl B[ W[ N




202 Parametry

Nr

Nazwa/wartos¢

Opis

Wartos¢é
domysina
FbEq 16

EFB

Tylko dla profilu DCU. Bit 15 stowa sterowania DCU odebrany
przy uzyciu interfejsu wbudowanej magistrali komunikacyjnej.

1

Inny [bit]

Wybor zrédia (patrz Wyrazenia i skréty).

30.19

Minimalny moment 1

Definiuje limit minimalnego momentu dla przemiennika

czestotliwosci (jako procent momentu znamionowego silnika).

Patrz wykres przy parametrze 30.18 Wyboér lim. momentu.

Limit obowigzuje, gdy

« zrodito okreslone przez parametr 30.18 Wybér lim. momentu

ma wartos¢ 0 lub

+ 30.18 ma ustawiong warto$¢ Ustawiony limit momentu 1.
OSTRZEZENIE! Nie wolno uzywaé minimalnego
momentu do zatrzymania obrotéw silnika w odwrotnym
kierunku. Uzycie ograniczenia minimalnego momentu

uniemozliwia przemiennikowi osiagnigcie zerowej predkosci i nie

zatrzymuje silnika.

-300,0%

-1600,0...0,0%

Limit minimalnego momentu 1.

Patrz parametr
46.03

30.20

Maksymalny moment 1

Definiuje limit maksymalnego momentu dla przemiennika

czestotliwosci (jako procent momentu znamionowego silnika).

Patrz wykres przy parametrze 30.18 Wyb6r lim. momentu.

Limit obowigzuje, gdy

« zrodio okreslone przez parametr 30.18 Wybér lim. momentu
ma wartos¢ 0 lub

« 30.18 ma ustawiong warto$¢ Ustawiony limit momentu 1.

300,0%

0,0...1600,0%

Maks. moment 1

Patrz parametr
46.03

30.21

Zrédfo min. momentu 2

Definiuje zrédto limitu minimalnego momentu dla przemiennika

czestotliwosci (jako procent momentu znamionowego

silnika), gdy

+ zrédto okreslone przez parametr 30.18 Wybor lim. momentu
ma wartos¢ 1 lub

+ 30.18 ma ustawiong warto$¢ Ustawiony limit momentu 2.

Patrz wykres przy parametrze 30.18 Wybor lim. momentu.

Uwaga: Wszystkie warto$ci dodatnie otrzymane z wybranego

zrédta sg odwrdcone.

Minimalny
moment 2

Zero

Brak.

Skalowane Al1

12.12 Wartos$c skalowana Al1 (patrz strona 132).

Skalowane Al2

12.22 Wartos$c skalowana Al2 (patrz strona 134).

PID

40.01 PID procesu: akt. wart. wyj. (wyjscie kontrolera PID
procesu).

Minimalny moment 2

30.23 Minimalny moment 2.

Inny

Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty).

30.22

Zrédfo maks. momentu 2

Definiuje zrédto limitu maksymalnego momentu dla

przemiennika czestotliwosci (jako procent momentu

znamionowego silnika), gdy

+ zrédto okreslone przez parametr 30.18 Wybor lim. momentu
ma wartos¢ 1 lub

+ 30.18 ma ustawiong warto$¢ Ustawiony limit momentu 2.

Patrz wykres przy parametrze 30.18 Wybor lim. momentu.

Uwaga: Wszystkie wartosci ujemne otrzymane z wybranego

zrédta sg odwrdcone.

Maksymalny
moment 2

Zero

Brak.

Skalowane Al1

12.12 Wartos$c skalowana Al1 (patrz strona 132).

Skalowane Al2

12.22 Wartos$c skalowana Al2 (patrz strona 134).
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Nazwalwartos¢

Opis

Wartos¢
domysina
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PID

40.01 PID procesu: akt. wart. wyj. (wyjscie kontrolera PID
procesu).

15

Maksymalny moment 2

30.24 Maksymalny moment 2.

16

Inny

Wybér zrodta (patrz Wyrazenia i skroty).

30.23

Minimalny moment 2

Definiuje limit minimalnego momentu dla przemiennika

czestotliwosci (jako procent momentu znamionowego

silnika), gdy

« zrédio okreslone przez parametr 30.18 Wyb6r lim. momentu
ma wartos¢ 1 lub

« 30.18 ma ustawiong warto$¢ Ustawiony limit momentu 2

|

+ 30.21 Zrédio min. momentu 2 ma ustawiong warto$é
Minimalny moment 2.

Patrz wykres przy parametrze 30.18 Wyb6r lim. momentu.

-300,0%

-1600,0...0,0%

Limit minimalnego momentu 2.

Patrz parametr
46.03

30.24

Maksymalny moment 2

Definiuje limit maksymalnego momentu dla przemiennika

czestotliwosci (jako procent momentu znamionowego silnika), gdy

Limit obowigzuje, gdy

« Zzrédio okreslone przez parametr 30.18 Wybor lim. momentu
ma wartos¢ 1 lub

« 30.18 ma ustawiong warto$¢ Ustawiony limit momentu 2

i

+  30.22 Zrédio maks. momentu 2 ma ustawiong warto$é
Maksymalny moment 2.

Patrz wykres przy parametrze 30.18 Wyb6r lim. momentu.

300,0%

0,0...1600,0%

Limit maksymalnego momentu 2.

Patrz parametr
46.03

30.26

Limit mocy napedowej

Definiuje maksymalng dopuszczalng moc podawang przez
inwerter do silnika jako procent znamionowej mocy silnika.

300,00%

0,00...600,00%

Maksymalna moc silnika.

1=1%

30.27

Limit mocy generowanej

Definiuje maksymalng dopuszczalng moc podawang przez silnik
do inwertera jako procent znamionowej mocy silnika.

-300,00%

-600,00...0,00%

Maksymalna moc generowania.

1=1%

30.30

Sterowanie przepigciem

Umozliwia kontrole nad przepigciami posredniego tagcza DC.
Szybkie hamowanie obcigzen o duzej bezwtadnosci powoduje
wzrost napigcia do limitu kontroli przepig¢. Aby uniemozliwi¢
przekroczenie limitu przez napigcie DC, kontroler przepigcia
automatycznie zmniejsza moment hamowania.

Uwaga: Jesli przemiennik czestotliwosci jest wyposazony

w czoper i rezystor hamowania lub regeneracyjny modut
zasilajgcy, kontroler musi by¢ wytgczony.

Wigcz

Wytacz

Kontrola przepig¢ wytgczona.

Wigcz

Kontrola przepig¢ wigczona.

30.31

Sterow. za niskim
napieciem

Umozliwia kontrolg nad zbyt niskim napigciem posredniego
facza DC. Jesli napigcie DC spadnie z powodu odciecia mocy
wejsciowej, kontroler niedostatecznego napiecia automatycznie
zmniejszy moment silnika w celu utrzymania napiecia powyzej
dolnego poziomu. Zmniejszenie momentu silnika spowoduje, ze
dzigki bezwtadnosc¢ obcigzenia silnik bedzie generowat energie
do przemiennika czestotliwosci, podtrzymujac zasilanie tgcza
DC i uniemozliwiajac spadek napigcia do czasu zwolnienia
silnika do zatrzymania. To rozwigzanie dziata jako funkcja
przejécia przez zanik zasilania w systemach z duzg
bezwtadnoscia, takich jak wiréwka lub wentylator.

Wigcz

Wytacz

Kontrola nad zbyt niskim napieciem wytgczona.
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Nr Nazwal/wartosé Opis Wartosé
domysina
FbEq 16
Wigcz Kontrola nad zbyt niskim napigciem wigczona. 1
30.35  Termiczne ogranicz. Wigcza/wytgcza ograniczanie pradu wyj$ciowego bazujgce na Wigcz
pradu temperaturze.
Ograniczanie nalezy wytgczy¢ tylko wtedy, gdy wymaga tego
aplikacja.
Wytgcz Termiczne ograniczenie pradu wytgczone. 0
Wigcz Termiczne ograniczenie pradu wigczone. 1
30.36  Speed limit selection Wybiera zrédto przetgczania migdzy dwoma réznymi Nie wybrano

zdefiniowanymi wstepnie zestawami limitow predkosci

z mozliwoscig dostosowania.

0 = Limit minimalnej predkosci zdefiniowany za pomocg
parametru 30.77 i limit maksymalnej

predkosci zdefiniowany za pomocg parametru 30.72 sg aktywne
1 = limit minimalnej predkosci wybrany za pomoca parametru
30.37 i limit maksymalnej predkosci zdefiniowany za pomocg
parametru 30.38 sg aktywne

Uzytkownik moze zdefiniowa¢ dwa zestawy limitéw predkosci
i przetagczac sig miedzy dwoma zestawami za pomocg zrédta
binarnego, takiego jak

wejscie cyfrowe.

Uzytkownik moze zdefiniowa¢ dwa zestawy limitéw predkosci
i przetgczac sie miedzy dwoma zestawami za pomoca zrédta
binarnego, takiego jak wejscie cyfrowe.

Pierwszy zestaw limitow jest zdefiniowany za pomoca
parametréw 30.71 Min. predkosc i 30.12 Maks. predko$¢. Drugi
zestaw zawiera parametry selektora dla zaréwno limitow
minimalnych (30.37), jak i maksymalnych (30.38). Umozliwiajg
one uzycie zrodta analogowego, ktére mozna wybra¢ (takiego
jak np. wejscie analogowe).

30.37

0 —]

7
|

A1 —] 30.36

Al2 ]

Min. __| -
predkosc _— Zdefiniowany

Inny _| 0 przez uzytkownika
limit minimalnej
30.11 predkosci
0 —

30.38
Al — 30.36
Al2 ] \
Maks. __| —-
predkosc _

-

predkosci

F————— P
Zdefiniowany
Inny 0 przez uzytkownika
limit maksymalnej
30.12

Nie wybrano

Limity predkosci z mozliwoscig dostosowania sg wytaczone.
(Limit minimalnej predkosci zdefiniowany za pomocg parametru
30.11 Min. predkosc¢ i limit maksymalnej predkosci zdefiniowany
za pomocg parametru 30.72 Maks. predko$¢ sa aktywne).

Wybrano

Limity predkos$ci z mozliwo$cig dostosowania sg wigczone.
(Limit minimalnej predkosci zdefiniowany za pomocg zrodta
okreslonego przez parametr 30.37 Zrédfo predkosci minimalnej i
limit maksymalnej predkosci zdefiniowany za pomocg parametru
30.38 Zrodfo predkosci maksymalnej sg aktywne).

Zew1 aktywne

Limity predkosci z mozliwoscig dostosowania sg wtgczone, jesli
miejsce sterowania ZEW1 jest aktywne.

Zew?2 aktywne

Limity predkosci z mozliwoscig dostosowania sg wtgczone, jesli
miejsce sterowania ZEW?2 jest aktywne.
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Nr Nazwalwartos¢ Opis Wartos¢
domysina
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Sterowanie momentem Limity predkosci z mozliwo$cig dostosowania sg wigczone, jesli | 4
tryb sterowania momentem (wektorowe sterowanie silnikiem)
jest aktywny.
DI1 Wejécie cyfrowe DI1 (710.02 Stan DI po opdznieniach, bit 0). 5
DI2 Wejécie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 1). 6
DI3 Wejécie cyfrowe DI2 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 2). 7
D4 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3). 8
DI5 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 4). 9
Inny [bit] Wybér zrodta (patrz Wyrazenia i skroty). -
30.37  Zrédto predkosci Definiuje zrédto limitu minimalnej predkosci dla przemiennika Min. predkosc
minimalnej czestotliwosci, gdy zrédto jest wybrane przez parametr 30.36
Speed limit selection.
OSTRZEZENIE! Tylko w trybie wektorowego sterowania
A silnikiem. W trybie skalarnego sterowania silnikiem
nalezy uzy¢ limitéw czestotliwosci 30.73 i 30.14.
Zero Brak. 0
Skalowane Al1 12.12 Wartosc skalowana Al1 1
Skalowane Al2 12.22 Wartosc skalowana Al2 2
Min. predkos¢ 30.11 Min. predko$¢. 11
Inny Wybdr zrédta (patrz Wyrazenia i skroty). -
30.38  Zrédio predkosci Definiuje zrédto limitu maksymalnej predkosci dla przemiennika | Maks.
maksymalnej czestotliwosci, gdy zrédto jest wybrane przez parametr 30.36 predkosc
Speed limit selection.
OSTRZEZENIE! Tylko w trybie wektorowego sterowania
silnikiem. W trybie skalarnego sterowania silnikiem
nalezy uzy¢ limitow czestotliwosci 30.13 i 30.74.
Zero Brak. 0
Skalowane Al1 12.12 Warto$¢ skalowana Al1 1
Skalowane Al2 12.22 Warto$¢ skalowana Al2 2
Maks. predkosé 30.12 Maks. predko$c. 12
Inny Wybdr zrédta (patrz Wyrazenia i skroty). -
31 Funkcje bledu Konfiguracja zewnetrznych zdarzen. Wybér dziatania
przemiennika czestotliwosci w sytuacjach wystapienia btedu.
31.01  Zrédlo zdarzenia zewn. 1 | Definiuje zrodto zdarzenia zewnetrznego 1. Nieaktywne
Zobacz réwniez parametr 31.02 Typ zdarzenia zewn. 1. (prawda)
0 = Wyzwolenie zdarzenia.
1 = Normalna praca.
Aktywne (fatsz) 0. 0
Nieaktywne (prawda) 1. 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 0). 3
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 1). 4
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 2). 5
Dl4 Wejscie cyfrowe Dl4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3). 6
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 4). 7

Inny [bit]

Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty).
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Nr Nazwalwartos¢ Opis Wartosé
domysina
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31.02  Typ zdarzenia zewn. 1 Wybiera typ zdarzenia zewnetrznego 1. Biad
Btad Zdarzenie zewnetrzne generuje biad. 0
Ostrzezenie Zdarzenie zewnetrzne generuje ostrzezenie. 1
31.03  Zrédlo zdarzenia zewn. Definiuje zrédto zdarzenia zewnetrznego 2. Zobacz réwniez Nieaktywne
parametr 31.04 Typ zdarzenia zewn. 2. )} (prawda)
Dostepne opcje zawiera opis parametru 31.01 Zrédfo zdarzenia
zewn. 1.
31.04  Typ zdarzenia zewn. 2 Wybiera typ zdarzenia zewnetrznego 2. Biad
Btad Zdarzenie zewngtrzne generuje btad. 0
Ostrzezenie Zdarzenie zewnetrzne generuje ostrzezenie. 1
31.05  Zrédlo zdarzenia zewn. Definiuje zrédto zdarzenia zewnetrznego 3. Zobacz réwniez Nieaktywne
parametr 31.06 Typ zdarzenia zewn. 3. 3 (prawda)
Dostepne opcje zawiera opis parametru 31.01 Zrodfo zdarzenia
zewn. 1.
31.06  Typ zdarzenia zewn. 3 Wybiera typ zdarzenia zewnetrznego 3.
Btad Zdarzenie zewnetrzne generuje btad. 0
Ostrzezenie Zdarzenie zewnetrzne generuje ostrzezenie. 1
31.07  Zrédfo zdarzenia zewn. Definiuje zrédto zdarzenia zewnetrznego 4. Zobacz réwniez Nieaktywne
parametr 31.08 Typ zdarzenia zewn. 4. . (prawda)
Dostepne opcje zawiera opis parametru 31.01 Zrédfo zdarzenia
zewn. 1.
31.08 Typ zdarzenia zewn. 4 Wybiera typ zdarzenia zewnetrznego 4.
Btad Zdarzenie zewnetrzne generuje biad. 0
Ostrzezenie Zdarzenie zewnetrzne generuje ostrzezenie. 1
31.09  Zrédlo zdarzenia zewn. Definiuje zrédto zdarzenia zewnetrznego 5. Zobacz réwniez Nieaktywne
parametr 31.10 Typ zdarzenia zewn. 5. } (prawda)
Dostepne opcje zawiera opis parametru 31.01 Zrédfo zdarzenia
zewn. 1.
31.10  Typ zdarzenia zewn. 5 Wybiera typ zdarzenia zewnetrznego 5. Bfad
Btad Zdarzenie zewngtrzne generuje btad. 0
Ostrzezenie Zdarzenie zewngtrzne generuje ostrzezenie. 1
31.11 Wybor resetu btedu Wybiera zrédto zewnetrznego sygnatu resetowania btedu. Nieuzywany
Sygnat resetuje przemiennik czgstotliwosci po wystgpieniu
sytuacji awaryjnej, jesli przyczyna btedu juz nie wystepuje.
0->1 = Reset
Uwaga: Resetowanie biedu przez FBAA i EFB MCW bit 7
jest przydatne, gdy sygnat start/stop przechodzi przez DI
(parametr 20.01 lub 20.06) badz z trybu sterowania lokalnego,
a uzytkownik chce resetowania btedu przez wbudowang
magistrale komunikacyjna.
Gdy tryb sterowania lokalnego jest ustawiony na wbudowang
magistrale komunikacyjng (polecenia startu/stopu oraz warto$¢
zadana s3 odbierane za posrednictwem magistrali komunikacyjnej),
btad mozna zresetowa¢ z poziomu magistrali komunikacyjnej
niezaleznie od tego, czy parametr zostat wybrany.
Nieuzywany Nieuzywany 0
Nieuzywany Nieuzywany 1
DI Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 0). 2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 1). 3
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DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (710.02 Stan DI po opdznieniach, bit 2). 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3). 5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 4). 6
Nadzor 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru. 24
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru. 25
Nadzor 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru. 26
Nadzor 4 Bit 3 parametru 32.01 Stan nadzoru. 27
Nadzor 5 Bit 4 parametru 32.01 Stan nadzoru. 28
Nadzor 6 Bit 5 parametru 32.01 Stan nadzoru. 29
EFB MCW bit 7 Bit 7 stowa sterowania odebrany przy uzyciu interfejsu 32
wbudowanej magistrali komunikacyjnej.
Inny [bit] Wybér zrodta (patrz Wyrazenia i skroty). -
31.12  Wybdr autoresetu Wybiera btedy, ktére sg resetowane automatycznie. Parametr 0000h

jest 16-bitowym stowem, w ktérym kazdy bit odpowiada typowi

btedu. Jesli bit jest ustawiony na warto$¢ 1, powigzany btad jest

automatycznie resetowany.

Liczba prob zresetowania oraz odstep czasu miedzy nimi

sg definiowane przy uzyciu parametréw 31.74...31.16.

OSTRZEZENIE! Przed aktywaci funkcji nalezy
A sie upewnic, ze nie spowoduje to wystgpienia
niebezpiecznych sytuacji. Funkcja automatycznie resetuje
przemiennik czestotliwosci i kontynuuje dziatanie po btedzie.

Uwagi:

* Funkcja automatycznego resetowania jest dostgpna tylko
przy sterowaniu zewnetrznym. Patrz sekcja Lokalne i
zewnetrzne miejsca sterowania (str. 44).

* Nie mozna automatycznie zresetowac btedéw zwigzanych
z funkcjg Bezpieczne wytgczanie momentu (STO).

Bity tej wartosci binarnej odpowiadajg nastgpujacym btedom:

Bit Btad
0 Przetezenie
1 Przepigcie
2 Za niskie napigcie
3 Btad nadzoru Al
4...9 Zarezerwowane
10 Wybrany btad (patrz parametr 31.13 Wybor btedu)
1" Btad zewnetrzny 1 (ze zrédta wybranego za pomoca parametru 31.01 Zrédfo zdarzenia zewn. 1)
12 Btad zewnetrzny 2 (ze zrédta wybranego za pomoca parametru 31.03 Zrédio zdarzenia zewn. 2)
13 Btad zewnetrzny 3 (ze zrédta wybranego za pomocg parametru 31.05 Zrédfo zdarzenia zewn. 3)
14 Btad zewnetrzny 4 (ze zrédta wybranego za pomoca parametru 31.07 Zrédfo zdarzenia zewn. 4)
15 Btad zewnetrzny 5 (ze zrédta wybranego za pomoca parametru 31.09 Zrédfo zdarzenia zewn. 5)
0000h...FFFFh Stowo konfiguracji automatycznego resetowania. 1=1

31.13  Wybdr btedu Za pomocg parametru 31.12 Wyb6r autoresetu, bit 10, 0

definiuje btad, ktéry mozna automatycznie zresetowac.

Btedy wymieniono w rozdziale Sledzenie bigdow (str. 331).
Uwaga: Kody btedéw sg zapisane w formacie szesnastkowym.
Dla tego parametru wybrany kod musi zostaé przekonwertowany
na liczbe dziesigtna.

0000h...FFFFh Kod btedu. 10=1
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31.14

Liczba préb

Definiuje maksymalng dozwolong liczbe automatycznych
resetowan w czasie okreslonym przy uzyciu parametru 371.15
tgczny czas prob.

Jesli btad bedzie nadal wystgpowat, kolejne préby zresetowania
beda wykonywane w odstepach zdefiniowanych za pomoca
parametru 31.16 Czas opoznienia.

Automatycznie resetowane btedy sg definiowane przy uzyciu
parametru 31.12 Wyb6r autoresetu.

0

0..5

Liczba wystgpien automatycznego resetowania.

10=1

31.15

tgczny czas prob

Definiuje okno czasowe automatycznego resetowania btedu.
Maksymalna liczba préb w trakcie dowolnego okresu o tej
diugosci jest okreslana w parametrze 31.14 Liczba proéb.
Uwaga: Jesli pomimo préb nie mozna zresetowac btedu, kazda
préba zresetowania wygeneruje zdarzenie i rozpocznie nowe
okno czasowe. Jesli okreslona liczba zresetowan (37.14)

w danym czasie (317.16) jest wieksza niz warto$¢ 31.15,
przemiennik czestotliwo$ci bedzie nadal prébowat zresetowaé
bfgd do chwili usuniecia jego przyczyny.

30,0s

1,0...600,0 s

Czas dla automatycznego resetowania.

10=1s

31.16

Czas opOznienia

Definiuje czas po wystgpieniu btedu, ktéry przemiennik
czestotliwosci odczekuje przed probg automatycznego
resetowania. Patrz parametr 37.12 Wybdr autoresetu.

0,0s

0,0...120,0 s

Opoznienie automatycznego resetowania.

10=1s

31.19

Utrata fazy silnika

Wybiera sposob, w jaki przemiennik czestotliwosci reaguje
w przypadku wykrycia utraty fazy silnika. Patrz sekcja
Wykrywanie utraty fazy silnika (parametr 31.19) na str. 93.

Blad

Bez dziatania

Zadna czynno$é nie jest wykonywana.

Btad

Przemiennik czgstotliwosci jest wytaczany awaryjnie z powodu
btedu 3381 Utrata fazy wyjsciowej.

31.21

Utrata fazy zasilania

Wybiera sposob, w jaki przemiennik czgstotliwo$ci reaguje
w przypadku wykrycia utraty fazy zasilania.

Bez dziatania

Zadna czynno$é nie jest wykonywana.

Btad

Przemiennik czestotliwo$ci jest wytgczany awaryjnie z powodu
btedu 3130 Utrata fazy wejsciowej.
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Wskaznik STO
praca/zatrz.

31.22

Wybiera, ktére wskazania sg podawane, gdy jeden lub oba
sygnaly bezpiecznego wylgczania momentu (STO) sg
wytgczone lub utracone. Wskazania zalezg réwniez od tego,
czy przemiennik czestotliwosci dziata, czy jest zatrzymany

w momencie zdarzenia.

Tabele w ponizszych opisach opcji przedstawiajg wskazania

wygenerowane dla okreslonych ustawien.

Uwagi:

« Ten parametr nie wptywa na obstuge samej funkcji STO.
Funkcja STO bedzie dziatata bez wzgledu na ustawienie tego
parametru: uruchomiony przemiennik czestotliwosci zatrzyma
sie po usunieciu jednego lub obu sygnatéw STO i nie
zostanie uruchomiony do momentu przywrdcenia obu
sygnatéw STO i zresetowania wszystkich btedow.

« Utrata tylko jednego sygnatu STO generuje biad, ktéry jest
interpretowany jako nieprawidtowe dziatanie.

Wigcej informagiji o funkcji STO mozna znalezé w rozdziale

Funkcja bezpiecznego wytgczania momentu w podrgczniku

uzytkownika przemiennika czestotliwosci.

Blqd/Blad

Blad/Blad

Wejscia

T N2 Wskazanie (bieg lub zatrzymanie)

Biad 5091 Bezpieczne wytgczanie momentu

Btad FA81 Bezpieczne wytgczanie momentu 1

Btad FA82 Bezpieczne wytgczanie momentu 2

EN N IR=)
~lof=|o

(Normalna praca)

Btad/Ostrzezenie

Wejscia Wskazanie

IN1 IN2 Bieg Zatrzymanie

Ostrzezenie A5A0
Bezpieczne wytgczanie
momentu

Biad 5091
Bezpieczne
wytgczanie momentu

0 0

Btad FA81
Bezpieczne
wytgczanie
momentu 1

Btad FA81 Bezpieczne
wytgczanie momentu 1

Btad FA82
Bezpieczne
wytgczanie
momentu 2

Btad FA82 Bezpieczne
wytgczanie momentu 2

(Normalna praca)

Btad/Zdarzenie

Wejscia Wskazanie

IN1 | IN2 Bieg

Zatrzymanie

Zdarzenie B5A0
Bezpieczne wytgczanie
momentu

Btad 5091 Bezpieczne
wytgczanie momentu

Btad FA81 Bezpieczne
wytgczanie momentu 1

Btad FA81 Bezpieczne
wytgczanie momentu 1

Biad FA82 Bezpieczne
wylgczanie momentu 2

Btad FA82 Bezpieczne
wytgczanie momentu 2

(Normalna praca)
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Ostrzezenie/Ostrzezenie 3
Weisci
IN1ejscI|;2 Wsik e (bieg lub zatrzymanie)
0 0 Ostrzezenie A5A0 Bezpieczne wyltgczanie
momentu
0 1 |Btad FA81 Bezpieczne wytgczanie momentu 1
1 0 |Bigd FA82 Bezpieczne wytgczanie momentu 2
1 1 (Normalna praca)
Zdarzenie/Zdarzenie 4
Weisci
IN1EJSC::2 Wsk rie (bieg lub zatrzymanie)
0 0 Zdarzenie B5A0 Bezpieczne wytgczanie
momentu
Zdarzenie B5A0 Bezpieczne wytgczanie
0 1 momentu i btad FA81Bezpieczne wytgczanie
momentu 1
Zdarzenie B5A0 Bezpieczne wytgczanie
1 0 momentu i btad FA82 Bezpieczne wyfgczanie
momentu 2
1 1 (Normalna praca)
Bez wskazania/bez 5
wskazania =
Wejscia L .
N1 N2 Wskazanie (bieg lub zatrzymanie)
0 0 Brak
0 1 Biad FA81 Bezpieczne wytgczanie momentu 1
1 0 |Bigd FA82 Bezpieczne wytgczanie momentu 2
1 1 (Normalna praca)
31.23 Bifad Wybiera sposéb, w jaki przemiennik czestotliwosci reaguje Bfad
okablowania/uziemienia | na nieprawidtowe podtgczenie kabli zasilania i kabli silnika
(tzn. kabel zasilania wejécia jest podtgczony do ztgcza silnika
przemiennika czestotliwosci).
Bez dziatania Zadna czynnos¢ nie jest wykonywana. 0

Btad

Przemiennik czestotliwosci jest wytgczany awaryjnie z powodu
btedu 3181 Cross connection.

31.24  Funkcja utyku

Wybiera sposob, w jaki przemiennik czestotliwosci reaguje

na niespodziewane przerwanie pracy przez silnik (utyk).

Utyk silnika jest zdefiniowany w nastepujacy sposéb:

» Przemiennik czestotliwos$ci przekracza limit pradu utyku
(31.25 Limit pradu f. utykuy) i

» czestotliwos¢ wyjsciowa jest ponizej poziomu okreslonego
parametrem 31.27 Limit czestotliwosci f. utyku lub predkos$¢
silnika jest ponizej poziomu okreslonego parametrem 31.26
Limit predko$ci f. utyku i

* powyzsze warunki wystepowaty diuzej niz przez okres
okreslony parametrem 31.28 Czas utyku.

Bez dziatania

Bez dziatania Brak (nadzér nad utykiem silnika wytgczony). 0

Ostrzezenie Przemiennik czestotliwo$ci generuje ostrzezenie A780 Utyk 1
silnika.

Btad Przemiennik czestotliwos$ci jest wytagczany awaryjnie z powodu 2

bledu 7121 Utyk silnika.
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31.25  Limit pradu f. utyku Limit pradu utyku silnika jest okreslany jako procentowa warto$¢ | 200,0%
pradu znamionowego silnika. Patrz parametr 31.24 Funkcja
utyku.
0,0...1600,0% Limit pradu utyku silnika. -
31.26  Limit predko$ci f. utyku Limit predkos$ci utyku silnika w obr./min. Patrz parametr 31.24 150,00
Funkcja utyku. obr./min
0,00...10000,00 obr./min | Limit predkosci utyku silnika. Patrz parametr
46.01
31.27  Limit czestotliwosci f. Limit czgstotliwosci utyku silnika. Patrz parametr 31.24 Funkcja | 15,00 Hz
utyku utyku.
Uwaga: Ustawienie limitu ponizej 10 Hz nie jest zalecane.
0,00...1000,00 Hz Limit czgstotliwosci utyku silnika. Patrz parametr
46.02
31.28  Czas utyku Czas utyku Patrz parametr 31.24 Funkcja utyku. 20s
0...3600 s Czas utyku -
31.30 Marg. wyt. dla przekr. Razem z parametrami 30.77 Min. predko$¢ i 30.12 Maks. 500,00
predk. predkosc definiuje maksymalng dopuszczalng predkos¢ silnika | obr./min
(ochrona przed nadmierng predkoscia). Jesli predkosé (24.02
Uzyte sprz. zwr. od predkosci) przekracza limit predkosci
zdefiniowany w parametrze 30. 77 lub 30.72 o warto$¢ wiekszg
niz okreslona w tym parametrze, przemiennik czestotliwos$ci
zostaje awaryjnie wytgczony z powodu btedu 7310 Za duza
predkosc. .
OSTRZEZENIE! Ta funkcja nadzoruje tylko predkos¢
A w trybie wektorowego sterowania silnikiem. Funkcja nie
dziata w trybie skalarnego sterowania silnikiem.
Przyktad: Jesli maksymalna predko$¢ to 1420 obr./min i
margines wylgczenia awaryjnego przemiennika czestotliwosci
to 300 obr./min, przemiennik czestotliwo$ci zostanie wytgczony
awaryjnie przy predkosci 1720 obr./min.
Predko$¢ (24.02)
Poziom wytgczenia awaryjnego z powodu
nadmiernej predkosci
31.30
30.12
0
Czas
30.11
31.30
- P_oziom_wqu_czerE avEryer]o z_pow?Jdu
nadmiernej predkosci
0,00...10000,00 obr./min | Margines wylgczenia awaryjnego z powodu nadmiemnej Patrz parametr
predkosci. 46.01
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31.31

Marg. wyt. dla
przekr.czest.

Razem z parametrami 30.13 Min. czestotliwo$c i 30.14 Maks.
czestotliwo$¢ definiuje maksymalng dopuszczalng czestotliwosé
silnika (ochrona przed nadmierng czestotliwoscig). Warto$¢
bezwzgledna tego poziomu wylgczenia awaryjnego z powodu
nadmiernej czestotliwosci jest obliczana przez dodanie warto$ci
tego parametru do wyzszej z wartosci bezwzglednych
parametréw 30.13 Min. czestotliwo$c i 30.14 Maks.
czestotliwo$c.

Jesli czestotliwos¢ wyjsciowa (071.06 Czestotliwos$c wyjsciowa)
przekracza poziom wytgczenia awaryjnego z powodu
nadmiernej czestotliwosci (tzn. warto$¢ bezwzgledna przekracza
warto$¢ bezwzgledng poziomu wytgczenia awaryjnego z
powodu nadmiernej czestotliwosci), przemiennik czestotliwosci
zostaje awaryjnie wytaczony z powodu btedu 73F0 Za duza
czestotliw..

Czestotliwos$¢
Poziom wytgczenia awaryjnego z powodu
A nadmiernej czestotliwosci

30.14

L ABS(30.14)

ABS(30.14) Czas
30.13

Poziom wytgczenia awaryjnego z powodu
nadmiernej czestotliwosci

15,00 Hz

0,00...10000,00 Hz

Margines wytgczenia awaryjnego z powodu nadmiernej
czestotliwosci.

Patrz parametr
46.02

31.32

Nadzér rampy
zatrzymania awaryjn.

Parametry 31.32 Nadzér rampy zatrzymania awaryjn. i 31.33
Opdznienie rampy zatrzymania awar. (razem z pochodng
parametru 24.02 Uzyte sprz. zwr. od predko$ci) zapewniajg
funkcje nadzoru trybéw zatrzymania awaryjnego Off1 i Off3.
Nadzér wykorzystuje:
« obserwacje czasu, w jakim hamuje silnik, lub
+ poréwnanie aktualnych i oczekiwanych wspoétczynnikéw
zwalniania.
Jesli ten parametr ustawiono na 0%, maksymalny czas
zatrzymania jest ustawiany bezposrednio w parametrze 31.33.
W przeciwnym razie parametr 31.32 definiuje maksymalne
dopuszczalne odchylenie od oczekiwanego wspdtczynnika
zwalniania, ktdry jest obliczany na podstawie parametréw
23.11... 23.15 (Off1) lub 23.23 Czas zatrz. awaryjnego (Off3).
Jesli rzeczywisty wspotczynnik zwalniania (24.02) odbiega
zbytnio od oczekiwanego wspétczynnika, przemiennik
czestotliwosci zostaje awaryjnie wytgczony z powodu biedu
73B0 Btad rampy zatrzym. awar., ustawia bit 8 parametru 06.717
Stowo stanu 2 przemiennika i zwalnia wybiegiem do
zatrzymania.
Jesli parametr 31.32 jest ustawiony na 0% i parametr 37.33 jest
ustawiony na 0 s, nadzér rampy zatrzymania awaryjnego jest
wytgczony.
Zobacz réwniez parametr 21.04 Tryb zatrzymania awaryjnego.

00/0

0...300%

Maksymalne odchylenie od oczekiwanego wspotczynnika
zwalniania.

1=1%
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31.33  Opdznienie rampy Jesli parametr 31.32 Nadzér rampy zatrzymania awaryjn. jest O0s
zatrzymania awar. ustawiony na 0%, ten parametr definiuje maksymalny czas

zatrzymania awaryjnego (tryb Off1 lub Off3). Jesli silnik nie
zatrzymat sie po uptywie tego czasu, przemiennik czestotliwosci
zostaje wytgczony awaryjnie z powodu btedu 73B0 Bfgd rampy
zatrzym. awar., ustawia bit 8 parametru 06.717 Stowo stanu 2
przemiennika i zwalnia wybiegiem do zatrzymania.

Jesli parametr 31.32 ustawiono na warto$¢ inng niz 0%, ten
parametr definiuje opéznienie pomigdzy otrzymaniem polecenia
zatrzymania awaryjnego i aktywacjg nadzoru. Zaleca sig
okreslenie krotkiego opdznienia, aby umozliwi¢ stabilizacje
wspétczynnika zmiany predkosci.

0...100 s Maksymalny czas spadku rampy lub opéznienie aktywacji 1=1s
nadzoru.
31.40  Wytgcz komunikaty Wybiera ostrzezenia, ktére majg zostac¢ zablokowane. 0000h
ostrzegawcze Ten parametr jest 16-bitowym stowem, w ktérym kazdy bit

odpowiada ostrzezeniu. Gdy bit jest ustawiony na wartosé 1,
powigzane ostrzezenie nie jest rejestrowane w dzienniku zdarzen.

Bit Nazwa [opis

0 Zarezerwowane

1 Niedostateczne napigcie 1 = Ostrzezenie A3A2 Niedostateczne napiecie tgcza DC jest

tacza DC blokowane.

2.4 Zarezerwowane

5 Zatrzymanie awaryjne off2 1 = Ostrzezenie AFE1 Zatrzymanie awaryjne (off2) jest
blokowane.

4 Zatrzymanie awaryjne off1, off3 |1 = Ostrzezenie AFE2 Zatrzymanie awaryjne (off1/0ff3) jest
blokowane.

7..15  |Zarezerwowane Zarezerwowane

0000h...FFFFh Stowo stuzace do wytgczania ostrzezen. 1=1

31.564  Dziatanie btedu Wybiera tryb zatrzymania, gdy wystepuje btad niekrytyczny. Wybieg

Wybieg Przemiennik czestotliwos$ci zwalnia wybiegiem do zatrzymania. |0

Rampa zatrzymania Przemiennik czestotliwosci dziata wedtug rampy okreslonej dla | 1

awaryjnego zatrzymania awaryjnego w parametrze 23.23.
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Wartos¢
domysina
FbEq 16

Nr Nazwalwartos¢ Opis

32 Nadzor Konfiguracja funkcji nadzoru sygnatu 1...3.

Istnieje mozliwo$¢ wyboru trzech wartosci do monitorowania.
Ostrzezenie lub btad sg generowane, gdy przekroczone zostang
zdefiniowane limity.

Warto réwniez zapoznac¢ sie z sekcjg Nadzor sygnatu

(na str. 95).

32.01  Stan nadzoru Stowo stanu nadzoru sygnatu. 0000h
Wskazuje, czy wartosci monitorowane przez funkcje nadzoru
sygnatu znajdujg sie w obrebie odpowiednich limitéw lub
poza nimi.

Uwaga: To stowo jest niezalezne od czynnosci przemiennika
czestotliwosci zdefiniowanych przez parametry 32.06, 32.16,

32.26, 32.36, 32.46 1 32.56.

Bit Nazwa Opis

Nadzér 1 aktywny |1 = Sygnat wybrany za pomocg parametru 32.07 znajduje sig poza limitami.

Nadzoér 2 aktywny |1 = Sygnat wybrany za pomocg parametru 32.77 znajduje sie poza limitami.

Nadzor 3 aktywny |1 = Sygnat wybrany za pomocg parametru 32.27 znajduje si¢ poza limitami.

Nadzor 4 aktywny |1 = Sygnat wybrany za pomocg parametru 32.37 znajduje si¢ poza limitami.

Nadzér 5 aktywny |1 = Sygnat wybrany za pomocg parametru 32.47 znajduje si¢ poza limitami.

Nadzor 6 aktywny |1 = Sygnat wybrany za pomocg parametru 32.57 znajduje sig poza limitami.

RIEEIRNEE

.16 |Zarezerwowane

0000h...FFFFh

Stowo stanu nadzoru sygnatu.

1=1

32.05

Funkcja nadzoru 1

Wybiera tryb funkcji nadzoru sygnatu 1. Okresla sposdb, w jaki
monitorowany sygnat (patrz parametr 32.07) jest poréwnywany
z dolnymi i gérnymi limitami (odpowiednio 32.09 i 32.10).
Czynnos¢, ktéra ma zosta¢ wykonana, gdy warunek jest
spetniony, jest okreslana parametrem 32.06.

Wylgczone

Wytgczone

Nadzér sygnatu 1 nie jest uzywany.

Ponizej

Czynnos¢ jest wykonywana, gdy sygnat spadnie ponizej dolnego
limitu.

Powyzej

Czynnosc¢ jest wykonywana, gdy sygnat wzrosnie powyzej
goérnego limitu.

Bezwzgl. ponizej

Czynno$¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ bezwzgledna sygnatu
spadnie ponizej (bezwzglednego) dolnego limitu.

Bezwzgl. powyzej

Czynnos¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ bezwzgledna sygnatu
wzro$nie powyzej (bezwzglednego) gérnego limitu.

Oba

Czynnos¢ jest wykonywana, gdy sygnat spadnie ponizej dolnego
limitu lub wzro$nie powyzej gérnego limitu.

Bezwzgl. obie

Czynnos¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ bezwzgledna sygnatu
spadnie ponizej (bezwzglednego) dolnego limitu lub wzros$nie
powyzej (bezwzglednego) gdémego limitu.

Histereza

Czynnos¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ sygnatu zwiekszy sie
powyzej wartosci zdefiniowanej przez gérny limit + 0,5 zakres
histerezy (32.11 Histereza nadzoru 1). Czynno$¢ zostaje
dezaktywowana, gdy warto$¢ sygnatu spadnie ponizej wartosci
zdefiniowanej przez dolny limit - 0,5 zakres histerezy.
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32.06  Dziatanie nadzoru 1 Okresla, czy przemiennik generuje btad, generuje ostrzezenie Bez dziatania
czy nie generuje zadnego zdarzenia, gdy wartosci
monitorowane przez funkcje nadzoru sygnatu 1 wykraczajg
poza limity.
Uwaga: Ten parametr nie wptywa na stan wskazywany przez
parametr 32.01 Stan nadzoru.
Bez dziatania Brak wygenerowanego ostrzezenia lub btedu. 0
Ostrzezenie Wygenerowano ostrzezenie A8B0 Nadzér sygnatu. 1
Btad Przemiennik czestotliwosci jest wytgczany awaryjnie z powodu | 2
btedu 80B0 Nadzér sygnatu.
Btad, jesli pracuje Przemiennik czestotliwosci jest wytgczany awaryjnie z powodu 3
btedu 80B0 Nadzér sygnatu, jesli jest uruchomiony.
32.07  Sygnat nadzoru 1 Wybiera sygnat, ktéry ma by¢ monitorowany przez funkcje Czestotliwos¢
nadzoru sygnatu 1.
Zero Brak. 0
Predkosc¢ 01.01 Uzyta predko$¢ silnika. 1
Czestotliwosé 01.06 Czestotliwos$¢ wyjsciowa. 3
Prad 01.07 Prad silnika. 4
Moment 01.10 Moment silnika. 6
Napiecie DC 01.11 Napigcie DC. 7
Moc wyjsciowa 01.14 Moc wyjsciowa. 8
Al 12.11 Warto$¢ aktualna Al1. 9
Al2 12.21 Warto$¢ aktualna Al2. 10
W. zad. predkosci przed | 23.01 W.zad.predkosci przed ramp.. 18
ramp.
W. zad. predkosci po 23.02 W. zad. predkosci po ramp.. 19
ramp.
Uzywana w. zad. 24.01 Uzyta wart. zad. predkosci. 20
predkosci
Uzyta wart. zad. 26.02 Uzyta wart. zad. momentu. 21
momentu
Uzywana w. zad. 28.02 Wyjscie rampy w. zad. czest.. 22
czestotliwosci
Temperatura inwertera 05.11 Temperatura inwertera. 23
Wyjscie PID procesu 40.01 PID procesu: akt. wart. wyj.. 24
Sprzegzenie zwrotne PID | 40.02 PID procesu: akt.wart.sprz.zw.. 25
procesu
Aktualna wart. nastawy 40.03 PID procesu: akt.wart.nastawy. 26
Aktualna wart. uchybu 40.04 PID procesu: akt.wart.odchyl.. 27
Inny Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty). -
32.08  Czas filtru nadzoru 1 Definiuje statg czasu filtru dla sygnatu monitorowanego przez 0,000 s
nadzér sygnatu 1.
0,000 ... 30,000 s Czas filtru sygnatu. 1000=1s
32.09  Nadzér 1: dolny limit Definiuje dolny limit nadzoru sygnatu 1. 0,00
-21474830,00... Dolny limit. -
21474830,00
32.10  Nadzoér 1: gérny limit Definiuje gérny limit nadzoru sygnatu 1. 0,00

-21474830,00...
21474830,00

Gomy limit.




216 Parametry

Nr

Nazwalwartos¢

Opis

Wartos¢
domysina
FbEq 16

32.11

Histereza nadzoru 1

Definiuje histereze dla sygnatu monitorowanego przez funkcje
nadzoru sygnatu 1.

Uwaga: Ten parametr jest stosowany do wszystkich opcji
wybranych dla parametru 32.71, a nie tylko do histerezy.

0,00

0,00...100000,00

Histereza.

32.15

Funkcja nadzoru 2

Wybiera tryb funkcji nadzoru sygnatu 2. Okresla sposdb, w jaki
monitorowany sygnat (patrz parametr 32.17) jest porownywany
z dolnymi i gérnymi limitami (odpowiednio 32.19 i 32.20).
Czynno$¢, ktéra ma zosta¢ wykonana, gdy warunek jest
spetniony, jest okreslana parametrem 32.16.

Wytgczone

Wytgczone

Nadzér sygnatu 2 nie jest uzywany.

Ponizej

Czynnos¢ jest wykonywana, gdy sygnat spadnie ponizej dolnego
limitu.

Powyzej

Czynnosc¢ jest wykonywana, gdy sygnat wzrosnie powyzej
gornego limitu.

Bezwzgl. ponizej

Czynnos¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ bezwzgledna sygnatu
spadnie ponizej (bezwzglednego) dolnego limitu.

Bezwzgl. powyzej

Czynnos¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ bezwzgledna sygnatu
wzroénie powyzej (bezwzglednego) gérnego limitu.

Oba

Czynnos¢ jest wykonywana, gdy sygnat spadnie ponizej dolnego
limitu lub wzro$nie powyzej gérnego limitu.

Bezwzgl. obie

Czynnos¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ bezwzgledna sygnatu
spadnie ponizej (bezwzglednego) dolnego limitu lub wzros$nie
powyzej (bezwzglednego) gérnego limitu.

Histereza

Czynnos¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ sygnatu zwiekszy sie
powyzej wartosci zdefiniowanej przez géry limit + 0,5 zakres
histerezy (32.21 Histereza nadzoru 2). Czynnos$¢ zostaje
dezaktywowana, gdy warto$¢ sygnatu spadnie ponizej wartosci
zdefiniowanej przez dolny limit - 0,5 zakres histerezy.

32.16

Dziatanie nadzoru 2

Okresla, czy przemiennik generuje bfgd, generuje ostrzezenie
czy nie generuje zadnego zdarzenia, gdy wartosci
monitorowane przez funkcje nadzoru sygnatu 2 wykraczajg poza
limity.

Uwaga: Ten parametr nie wptywa na stan wskazywany przez
parametr 32.01 Stan nadzoru.

Bez dziatania

Bez dziatania

Brak wygenerowanego ostrzezenia lub btedu.

Ostrzezenie

Wygenerowano ostrzezenie A8B0 Nadzér sygnatu.

Btad

Przemiennik czestotliwos$ci jest wytaczany awaryjnie z powodu
btedu 80B0 Nadzér sygnatu.

Btad, jesli pracuje

Przemiennik czestotliwosci jest wytgczany awaryjnie z powodu
btedu 80B0 Nadzor sygnatu, jesli jest uruchomiony.

32.17

Sygnat nadzoru 2

Wybiera sygnat, ktéry ma by¢ monitorowany przez funkcje
nadzoru sygnatu 2.

Dostepne opcje zawiera opis parametru

32.07 Sygnat nadzoru 1.

Prad

32.18

Czas filtru nadzoru 2

Definiuje statg czasu filtru dla sygnatu monitorowanego przez
nadzér sygnatu 2.

0,000 s

0,000 ... 30,000 s

Czas filtru sygnatu.

1000=1s

32.19

Nadzor 2: dolny limit

Definiuje dolny limit nadzoru sygnatu 2.

0,00

-21474830,00...
21474830,00

Dolny limit.
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Nr Nazwalwartos¢ Opis Wartos¢
domysina
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32.20  Nadzér 2: gorny limit Definiuje gérny limit nadzoru sygnatu 2. 0,00
-21474830,00... Gorny limit. -
21474830,00
32.21 Histereza nadzoru 2 Definiuje histereze dla sygnatu monitorowanego przez funkcje 0,00
nadzoru sygnatu 2.
Uwaga: Ten parametr jest stosowany do wszystkich opcji
wybranych dla parametru 32.715, a nie tylko do histerezy.
0,00...100000,00 Histereza. -
32.25  Funkcja nadzoru 3 Wybiera tryb funkcji nadzoru sygnatu 3. Okresla sposéb, w jaki | Wytgczone
monitorowany sygnat (patrz parametr 32.27) jest porownywany z
dolnymi i gérnymi limitami (odpowiednio 32.29 i 32.30).
Czynnos¢, ktora ma zosta¢ wykonana, gdy warunek jest
spetniony, jest okreslana parametrem 32.26.
Wylaczone Nadzér sygnatu 3 nie jest uzywany. 0
Ponizej Czynnos¢ jest wykonywana, gdy sygnat spadnie ponizej dolnego | 1
limitu.
Powyzej Czynnos¢ jest wykonywana, gdy sygnat wzroénie powyzej 2
gérmego limitu.
Bezwzgl. ponizej Czynnos¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ bezwzgledna sygnatu | 3
spadnie ponizej (bezwzglednego) dolnego limitu.
Bezwzgl. powyzej Czynnos¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ bezwzgledna sygnatu | 4
wzrosnie powyzej (bezwzglednego) gérnego limitu.
Oba Czynnos¢ jest wykonywana, gdy sygnat spadnie ponizejdolnego | 5
limitu lub wzro$nie powyzej gérnego limitu.
Bezwzgl. obie Czynnos¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ bezwzgledna sygnatu | 6
spadnie ponizej (bezwzglednego) dolnego limitu lub wzro$nie
powyzej (bezwzglednego) gérnego limitu.
Histereza Czynnos¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ sygnatu zwigkszy sie | 7
powyzej wartosci zdefiniowanej przez gérny limit + 0,5 zakres
histerezy (32.31 Histereza nadzoru 3). Czynno$¢ zostaje
dezaktywowana, gdy wartos¢ sygnatu spadnie ponizej wartosci
zdefiniowanej przez dolny limit - 0,5 zakres histerezy.
32.26  Dziatanie nadzoru 3 Okresla, czy przemiennik generuje btgd, generuje ostrzezenie Bez dziatania
czy nie generuje zadnego zdarzenia, gdy wartosci
monitorowane przez funkcje nadzoru sygnatu 3 wykraczajg
poza limity.
Uwaga: Ten parametr nie wptywa na stan wskazywany przez
parametr 32.01 Stan nadzoru.
Bez dziatania Brak wygenerowanego ostrzezenia lub btedu. 0
Ostrzezenie Wygenerowano ostrzezenie A8BO Nadzér sygnatu. 1
Btad Przemiennik czestotliwosci jest wytgczany awaryjnie z powodu | 2
btedu 80B0 Nadzér sygnatu.
Btad, jesli pracuje Przemiennik czestotliwosci jest wytgczany awaryjnie z powodu 3
btedu 80B0 Nadzor sygnatu, jesli jest uruchomiony.
32.27  Sygnat nadzoru 3 Wybiera sygnat, ktéry ma by¢ monitorowany przez funkcje Moment
nadzoru sygnatu 3.
Dostgpne opcje zawiera opis parametru 32.07 Sygnat nadzoru 1.
32.28  Czasfiltru nadzoru 3 Definiuje statg czasu filtru dla sygnatu monitorowanego przez 0,000 s
nadzér sygnatu 3.
0,000 ... 30,000 s Czas filtru sygnatu. 1000=1s
32.29  Nadzér 3: dolny limit Definiuje dolny limit nadzoru sygnatu 3. 0,00

-21474830,00...
21474830,00

Dolny limit.
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32.30  Nadzér 3: gémy limit Definiuje gorny limit nadzoru sygnatu 3. 0,00
-21474830,00... Gorny limit. -
21474830,00
32.31 Histereza nadzoru 3 Definiuje histereze dla sygnatu monitorowanego przez funkcje 0,00
nadzoru sygnatu 3.
Uwaga: Ten parametr jest stosowany do wszystkich opcji
wybranych dla parametru 32.25, a nie tylko do histerezy.
0,00...100000,00 Histereza. -
32.35  Funkcja nadzoru 4 Wybiera tryb funkcji nadzoru sygnatu 4. Okreéla sposéb, w jaki | Wyfgczone
monitorowany sygnat (patrz parametr 32.37) jest porownywany
z dolnymi i gérnymi limitami (odpowiednio 32.39 i 32.30).
Czynnos¢, ktora ma zosta¢ wykonana, gdy warunek jest
spetniony, jest okreslana parametrem 32.36.
Wytaczone Nadzér sygnatu 4 nie jest uzywany. 0
Ponizej Czynnosc¢ jest wykonywana, gdy sygnat spadnie ponizej dolnego | 1
limitu.
Powyzej Czynnosc¢ jest wykonywana, gdy sygnat wzrosnie powyzej 2
gornego limitu.
Bezwzgl. ponizej Czynnos¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ bezwzgledna sygnatu | 3
spadnie ponizej (bezwzglednego) dolnego limitu.
Bezwzgl. powyzej Czynnos¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ bezwzgledna sygnatu | 4
wzro$nie powyzej (bezwzglednego) gérnego limitu.
Oba Czynnos¢ jest wykonywana, gdy sygnat spadnie ponizej dolnego | 5
limitu lub wzro$nie powyzej gérnego limitu.
Bezwzgl. obie Czynnos¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ bezwzgledna sygnatu | 6
spadnie ponizej (bezwzglednego) dolnego limitu lub wzro$nie
powyzej (bezwzglednego) gérnego limitu.
Histereza Czynno$¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ sygnatu zwigkszy sig | 7
powyzej wartosci zdefiniowanej przez gorny limit + 0,5 zakres
histerezy (32.41 Histereza nadzoru 4). Czynnos$¢ zostaje
dezaktywowana, gdy wartos¢ sygnatu spadnie ponizej wartosci
zdefiniowanej przez dolny limit - 0,5 zakres histerezy.
32.36  Dziatanie nadzoru 4 Okresla, czy przemiennik generuje btad, generuje ostrzezenie Bez dziatania
czy nie generuje zadnego zdarzenia, gdy wartosci
monitorowane przez funkcje nadzoru sygnatu 4 wykraczajg
poza limity.
Uwaga: Ten parametr nie wptywa na stan wskazywany przez
parametr 32.01 Stan nadzoru.
Bez dziatania Brak wygenerowanego ostrzezenia lub btedu. 0
Ostrzezenie Wygenerowano ostrzezenie A8B0 Nadzor sygnatu. 1
Btad Przemiennik czestotliwo$ci jest wytaczany awaryjnie z powodu | 2
btedu 80B0 Nadzor sygnatu.
Btad, jesli pracuje Przemiennik czestotliwosci jest wytgczany awaryjnie z powodu 3
btedu 80B0 Nadzér sygnatu, jesli jest uruchomiony.
32.37  Sygnat nadzoru 4 Wybiera sygnat, ktdry ma by¢ monitorowany przez funkcje Zero
nadzoru sygnatu 4.
Dostepne opcje zawiera opis parametru
32.07 Sygnat nadzoru 1.
32.38  Czas filtru nadzoru 4 Definiuje statg czasu filtru dla sygnatu monitorowanego przez 0,000 s
nadzor sygnatu 4.
0,000 ... 30,000 s Czas filtru sygnatu. 1000=1s
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32.39  Nadzér 4: dolny limit Definiuje dolny limit nadzoru sygnatu 4. 0,00
-21474830,00... Dolny limit. -
21474830,00
32.40  Nadzor 4: gérny limit Definiuje gérny limit nadzoru sygnatu 4. 0,00
-21474830,00... Goérny limit. -
21474830,00
32.41  Histereza nadzoru 4 Definiuje histereze dla sygnatu monitorowanego przez funkcje 0,00
nadzoru sygnatu 4.
Uwaga: Ten parametr jest stosowany do wszystkich opcji
wybranych dla parametru 32.35, a nie tylko do histerezy.
0,00...100000,00 Histereza. -
32.45  Funkcja nadzoru 5 Wybiera tryb funkcji nadzoru sygnatu 5. Okresla sposéb, w jaki Wytaczone
monitorowany sygnat (patrz parametr 32.47) jest poréwnywany
z dolnymi i gémymi limitami (odpowiednio 32.49 i 32.40).
Czynnos¢, ktéra ma zosta¢ wykonana, gdy warunek jest
spetniony, jest okreslana parametrem 32.46.
Whytaczone Nadzor sygnatu 5 nie jest uzywany. 0
Ponizej Czynnos¢ jest wykonywana, gdy sygnat spadnie ponizej dolnego | 1
limitu.
Powyzej Czynnos¢ jest wykonywana, gdy sygnat wzrosnie powyzej 2
goémego limitu.
Bezwzgl. ponizej Czynnos¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ bezwzgledna sygnatu | 3
spadnie ponizej (bezwzglednego) dolnego limitu.
Bezwzgl. powyzej Czynnos¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ bezwzgledna sygnatu | 4
wzroénie powyzej (bezwzglednego) gérnego limitu.
Oba Czynnos¢ jest wykonywana, gdy sygnat spadnie ponizej dolnego | 5
limitu lub wzro$nie powyzej gérnego limitu.
Bezwzgl. obie Czynnos¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ bezwzgledna sygnatu | 6
spadnie ponizej (bezwzglednego) dolnego limitu lub wzros$nie
powyzej (bezwzglednego) gérnego limitu.
Histereza Czynnos¢ jest wykonywana, gdy wartos$¢ sygnatu zwigkszy sie | 7
powyzej wartosci zdefiniowanej przez gérny limit + 0,5 zakres
histerezy (32.51 Histereza nadzoru 5). Czynnosc¢ zostaje
dezaktywowana, gdy warto$¢ sygnatu spadnie ponizej wartosci
zdefiniowanej przez dolny limit - 0,5 zakres histerezy.
32.46  Dziatanie nadzoru 5 Okresla, czy przemiennik generuje btad, generuje ostrzezenie Bez dziatania
czy nie generuje zadnego zdarzenia, gdy wartosci
monitorowane przez funkcje nadzoru sygnatu 5 wykraczajg
poza limity.
Uwaga: Ten parametr nie wptywa na stan wskazywany przez
parametr 32.01 Stan nadzoru.
Bez dziatania Brak wygenerowanego ostrzezenia lub btedu. 0
Ostrzezenie Wygenerowano ostrzezenie A8B0 Nadzor sygnatu. 1
Btad Przemiennik czestotliwosci jest wytgczany awaryjnie z powodu 2
btedu 80B0 Nadzér sygnatu.
Btad, jesli pracuje Przemiennik czestotliwosci jest wytaczany awaryjnie z powodu | 3
btedu 80B0 Nadzér sygnatu, jesli jest uruchomiony.
32.47  Sygnat nadzoru 5 Wybiera sygnat, ktéry ma by¢ monitorowany przez funkcje Zero
nadzoru sygnatu 5.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 32.07 Sygnat nadzoru 1.
32.48  Czasfiltru nadzoru 5 Definiuje statg czasu filtru dla sygnatu monitorowanego przez 0,000 s
nadzér sygnatu 5.
0,000 ... 30,000 s Czas filtru sygnatu. 1000=1s
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32.49  Nadzér 5: dolny limit Definiuje dolny limit nadzoru sygnatu 5. 0,00
-21474830,00... Dolny limit. -
21474830,00
32.50  Nadzér 5: gémy limit Definiuje gérny limit nadzoru sygnatu 5. 0,00
-21474830,00... Gorny limit. -
21474830,00
32.51  Histereza nadzoru 5 Definiuje histereze dla sygnatu monitorowanego przez funkcje 0,00
nadzoru sygnatu 5.
Uwaga: Ten parametr jest stosowany do wszystkich opcji
wybranych dla parametru 32.45, a nie tylko do histerezy.
0,00...100000,00 Histereza. -
32.55  Funkcja nadzoru 6 Wybiera tryb funkcji nadzoru sygnatu 6. Okresla sposob, w jaki Wytgczone
monitorowany sygnat (patrz parametr 32.57) jest porownywany
z dolnymi i gérnymi limitami (odpowiednio 32.59 i 32.50).
Czynno$¢, ktéra ma zosta¢ wykonana, gdy warunek jest
spetniony, jest okreslana parametrem 32.56.
Wytaczone Nadzér sygnatu 6 nie jest uzywany. 0
Ponizej Czynnos¢ jest wykonywana, gdy sygnat spadnie ponizej dolnego | 1
limitu.
Powyzej Czynnosc¢ jest wykonywana, gdy sygnat wzrosnie powyzej 2
gornego limitu.
Bezwzgl. ponizej Czynnosc¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ bezwzgledna sygnatu | 3
spadnie ponizej (bezwzglednego) dolnego limitu.
Bezwzgl. powyzej Czynnos¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ bezwzgledna sygnatu | 4
wzrosnie powyzej (bezwzglednego) gornego limitu.
Oba Czynnos¢ jest wykonywana, gdy sygnat spadnie ponizej dolnego | 5
limitu lub wzro$nie powyzej gérnego limitu.
Bezwzgl. obie Czynnos¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ bezwzgledna sygnatu | 6
spadnie ponizej (bezwzglednego) dolnego limitu lub wzro$nie
powyzej (bezwzglednego) gérnego limitu.
Histereza Czynnos¢ jest wykonywana, gdy warto$¢ sygnatu zwiekszy sie | 7
powyzej wartosci zdefiniowanej przez gérny limit + 0,5 zakres
histerezy (32.61 Histereza nadzoru 6). Czynnos¢ zostaje
dezaktywowana, gdy warto$¢ sygnatu spadnie ponizej wartosci
zdefiniowanej przez dolny limit - 0,5 zakres histerezy.
32.56  Dziatanie nadzoru 6 Okreéla, czy przemiennik generuje btad, generuje ostrzezenie czy | Bez dziatania
nie generuje zadnego zdarzenia, gdy warto$ci monitorowane
przez funkcje nadzoru sygnatu 6 wykraczajg poza limity.
Uwaga: Ten parametr nie wptywa na stan wskazywany przez
parametr 32.01 Stan nadzoru.
Bez dziatania Brak wygenerowanego ostrzezenia lub btedu. 0
Ostrzezenie Wygenerowano ostrzezenie A8B0 Nadzor sygnatu. 1
Btad Przemiennik czestotliwo$ci jest wytaczany awaryjnie z powodu | 2
btedu 80B0 Nadzor sygnatu.
Btad, jesli pracuje Przemiennik czestotliwosci jest wytgczany awaryjnie z powodu 3
btedu 80B0 Nadzér sygnatu, jesli jest uruchomiony.
32.57  Sygnat nadzoru 6 Wybiera sygnat, ktory ma by¢ monitorowany przez funkcje Zero
nadzoru sygnatu 6.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 32.07 Sygnat nadzoru 1.
32.58  Czas filtru nadzoru 6 Definiuje statg czasu filtru dla sygnatu monitorowanego przez 0,000 s
nadzér sygnatu 6.
0,000 ... 30,000 s Czas filtru sygnatu. 1000=1s
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32.59

Nadzor 6: dolny limit

Definiuje dolny limit nadzoru sygnatu 6.

0,00

-21474830,00...
21474830,00

Dolny limit.

32.60

Nadzér 6: gérny limit

Definiuje gérny limit nadzoru sygnatu 6.

-21474830,00...
21474830,00

Gorny limit.

32.61

Histereza nadzoru 6

Definiuje histereze dla sygnatu monitorowanego przez funkcje
nadzoru sygnatu 6.

Uwaga: Ten parametr jest stosowany do wszystkich opcji
wybranych dla parametru 32.55, a nie tylko do histerezy.

0,00...100000,00

Histereza.

35 Ochrona termiczna

silnika

Ustawienia ochrony termiczne;j silnika, takie jak konfiguracja
pomiaru temperatury, definicja krzywej obcigzenia i konfiguracja
sterowania wentylatora silnika.

Warto réwniez zapoznac¢ sie z sekcjg Ochrona termiczna silnika
(na str. 90).

35.01

Szacowana temperatura
silnika

Wyswietla temperature silnika na podstawie szacunkowych
wartoéci dla wewnetrznego modelu ochrony termicznej silnika
(patrz parametry 35.50...35.55). Jednostka jest wybierana przez
parametr 96.16 Wybor jednostki.

Ten parametr jest tylko do odczytu.

-60...1000 °C

Szacowana temperatura silnika.

35.02

Zmierzona temperatura 1

Wyswietla temperature otrzymang ze zrodta zdefiniowanego
parametrem 35.11 Temperatura 1: zrédto. Jednostka jest
wybierana przez parametr 96.76 Wybor jednostki.

Ten parametr jest tylko do odczytu.

-60...5000°C lub
-76...9032 °F lub
0...5000 Q

Zmierzona temperatura 1.

Uwaga: W przypadku czujnika PTC jednostka jest Q. Jesli
wybranym zrédtem zmierzonej temperatury (35.17) jest
analogowe we/wy PTC lub drzewo dzielnika napiecia Al/DI PTC,
funkcja ochrony cieplnej silnika przeksztatca analogowy sygnat
wejéciowy (35.74) na warto$¢ rezystancji PTC (Q) i przedstawia
ja w tym parametrze. Ma to miejsce nawet wtedy, gdy nazwa
parametru i jednostka odnoszg sig do temperatury silnika (°C lub
°F). Obecnie nie mozna zmieni¢ jednostki na Q (96.76).

1=1
jednostek

35.05

Poziom przecigzenia
silnika

Pokazuje poziom przecigzenia silnika jako procent limitu bfedu
przecigzenia silnika. Patrz sekcja

0,0

0,0...300,0%

Poziom przecigzenia silnika.

0,0% Silnik nie jest przecigzony.

88,0% Silnik jest przecigzony do poziomu ostrzezenia.
100,0% Silnik jest przecigzony do poziomu btedu.

10=1%

35.11

Temperatura 1: Zrodto

Wybiera zrédto, z ktérego odczytywana jest zmierzona
temperatura 1.

Zazwyczaj zrédtem jest czujnik podigczony do silnika
sterowanego przemiennikiem czestotliwosci, ale mozna go uzy¢
do monitorowania temperatury z innych urzgdzen procesu, jesli
tylko jest stosowany odpowiedni czujnik z listy.

Szacowana
temperatura

Wyltgczone

Brak. Funkcja monitorowania temperatury 1 jest wylgczona.

Szacowana temperatura

Szacowana temperatura silnika (patrz parametr 35.01
Szacowana temperatura silnika).

Temperatura jest szacowana na podstawie wewnetrznych
obliczen przemiennika czestotliwosci. Wazne jest, aby ustawi¢
temperature otoczenia silnika w parametrze 35.50 Temperatura
otoczenia silnika.
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KTY84 analogowe /0

Czujnik KTY84 podtgczony do wejscia analogowego
okreslonego parametrem 35.14 Temperatura 1: zrédto Al oraz
wyjécia analogowego.

Wymagane sg nastepujgce ustawienia:

» Ustawi¢ odpowiedni parametr opcji jednostki wejscia
analogowego w grupie parametrow 12 Standardowe Al na
V (wolty).

» W grupie parametréw 13 Standardowe AO ustawi¢ parametr
wyboru zrédta wyjécia analogowego na ,Wzbudzenie
czujnika temp. 1".

Wyjscie analogowe zasila czujnik prgdem statym. W miare jak

rezystancja czujnika zwigksza si¢ wraz z jego temperatura,

napigcie w czujniku ro$nie. Napiecie jest odczytywane z wejscia
analogowego i jest konwertowane na temperature w stopniach.

2

1 x Pt100 analogowe
welwy

Czujnik Pt100 podtgczony do standardowego wejscia
analogowego okreslonego parametrem 35.14 Temperatura 1:
zrédto Al oraz wyjscia analogowego.

Wymagane sg nastepujgce ustawienia:

Ustawi¢ zworke sprzetowg lub przetgcznik zwigzany z
wejsciem analogowym na pozycje U (napigcie). Wszelkie
zmiany nalezy zatwierdzi¢ przez ponowne uruchomienie
jednostki sterujacej.

+ Ustawi¢ odpowiedni parametr opcji jednostki wejscia
analogowego w grupie parametréw 12 Standardowe Al na
V (wolty).

+ W grupie parametrow 13 Standardowe AO ustawi¢ parametr
wyboru zrédta wyjscia analogowego na ,Wzbudzenie
czujnika temp. 1"

Wyjscie analogowe zasila czujnik prgdem statym. W miare jak

rezystancja czujnika zwigksza sie wraz z jego temperatura,

napiecie w czujniku ro$nie. Napiecie jest odczytywane z wejscia
analogowego i jest konwertowane na temperature w stopniach.

2 x Pt100 analogowe
welwy

Jak w przypadku opcji 1 x Pt100 analogowe we/wy, ale zdwoma
czujnikami potgczonymi szeregowo. Uzycie wielu czujnikéw
znacznie poprawia doktadno$¢ pomiaru.

3 x Pt100 analogowe
we/wy

Jak w przypadku opcji 7 x Pt100 analogowe we/wy, ale z trzema
czujnikami potgczonymi szeregowo. Uzycie wielu czujnikdw
znacznie poprawia doktadno$¢ pomiaru.

Temperatura
bezposrednia

Temperatura jest pobierana ze zrédta okreslonego parametrem
35.14. Zaktada sig, ze warto$¢ zrodta jest podawana w
jednostce temperatury okreslonej przy uzyciu parametru 96.16.

Analogowe we/wy
KTY83

Czujnik KTY83 podtgczony do analogowego wejscia
okreslonego parametrem 35.14 Temperatura 1: zrodfo Al oraz
analogowego wyjscia.

Wymagane sg nastepujgce ustawienia:

Ustawi¢ zworke sprzetowg lub przetgcznik zwigzany z
wejsciem analogowym na pozycje U (napiecie). Wszelkie
zmiany nalezy zatwierdzi¢ przez ponowne uruchomienie
jednostki sterujacej.

+ Ustawi¢ odpowiedni parametr opcji jednostki wejscia
analogowego w grupie parametréw 12 Standardowe Al na
V (wolty).

* W grupie parametréow 13 Standardowe AO ustawi¢ parametr
wyboru zrédta wyjscia analogowego na ,Wzbudzenie
czujnika temp. 1".

Wyjscie analogowe zasila czujnik prgdem statym. W miare jak

rezystancja czujnika zwigksza sie wraz z jego temperaturg,

napiecie w czujniku ro$nie. Napiecie jest odczytywane z wejscia
analogowego i jest konwertowane na temperaturg w stopniach.




Parametry 223

Nr Nazwalwartos¢ Opis Wartos¢
domysina
FbEq 16
1 x analogowe we/wy Czujnik Pt1000 podtaczony do standardowego analogowego 13
Pt1000 wejscia okreslonego parametrem 35. 14 Temperatura 1: zrédfo

Al oraz analogowego wyjscia.

Wymagane sg nastepujgce ustawienia:

Ustawi¢ zworke sprzgtowa lub przetacznik zwigzany z
wejéciem analogowym na pozycje U (napiecie). Wszelkie
zmiany nalezy zatwierdzi¢ przez ponowne uruchomienie
jednostki sterujacej.

« Ustawi¢ odpowiedni parametr opcji jednostki wejscia
analogowego w grupie parametréw 12 Standardowe Al na
V (wolty).

* W grupie parametréw 13 Standardowe AO ustawi¢ parametr
wyboru zrédta wyjécia analogowego na ,Wzbudzenie
czujnika temp. 1.

Wyjscie analogowe zasila czujnik pragdem statym. W miare jak

rezystancja czujnika zwigksza sie wraz z jego temperatura,

napigcie w czujniku ros$nie. Napigcie jest odczytywane z wejscia
analogowego i jest konwertowane na temperature w stopniach.

2 x PT1000 analogowe Jak w przypadku opcji 7 x analogowe we/wy Pt1000, ale 14

We/Wy z dwoma czujnikami potgczonymi szeregowo. Uzycie wielu
czujnikdw znacznie poprawia doktadno$¢ pomiaru.

3 x PT1000 analogowe Jak w przypadku opcji 1 x analogowe we/wy Pt1000, ale 15

We/Wy z trzema czujnikami potgczonymi szeregowo. Uzycie wielu

czujnikdw znacznie poprawia doktadno$¢ pomiaru.

Ni1000 Czujnik Ni1000 podtgczony do analogowego wejscia 16
okreslonego parametrem 35.714 Temperatura 1: zrédto Al oraz
analogowego wyjscia.

Wymagane sa nastepujgce ustawienia:

« Ustawi¢ zworke sprzetowg lub przetacznik zwigzany z
wejsciem analogowym na pozycje U (napiecie). Wszelkie
zmiany nalezy zatwierdzi¢ przez ponowne uruchomienie
jednostki sterujgce;.

« Ustawi¢ odpowiedni parametr opcji jednostki wejscia
analogowego w grupie parametréw 12 Standardowe Al na
V (wolty).

« W grupie parametréw 13 Standardowe AO ustawi¢ parametr
wyboru zrédta wyjscia analogowego na ,Wzbudzenie
czujnika temp. 1.

Wyjscie analogowe zasila czujnik prgdem statym. W miare jak

rezystancja czujnika zwieksza sie wraz z jego temperatura,

napigcie w czujniku ros$nie. Napigcie jest odczytywane z wejscia
analogowego i jest konwertowane na temperature w stopniach.

PTC analogowe We/Wy | Czujnik PTC podtgczony do analogowego wejscia okreslonego | 20
parametrem 35.714 Temperatura 1: zrédfo Al oraz analogowego
wyjscia.

Wymagane ustawienia sg takie same jak w przypadku opcji
KTY84 analogowe I/O.

Uwaga: W przypadku tej opcji program sterujacy przeksztatca
sygnat analogowy w warto$¢ rezystancji PTC w omach i
pokazuje ja w parametrze 35.02. Nazwa i jednostki tego
parametru nadal odnoszg sie do temperatury.

35.12  Limit btedu temp. 1 Definiuje limit btedu dla funkcji nadzoru temperatury 1. 130 °C lub
Jednostka jest wybierana przez parametr 96.16 Wybor jednostki. | 266 °F lub
Uwaga: W przypadku czujnika PTC jednostka jest Q. 4500 Q
- 60...5000°C lub Limit btedu dla funkcji monitorowania temperatury 1. 1=1
-76...9032 °F lub jednostek

0...5000 Q
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Nr Nazwalwartos¢ Opis Wartos¢
domysina
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35.13  Limit ostrzezenia temp. 1 | Definiuje limit ostrzezenia dla funkcji nadzoru temperatury 1. 110 °C lub 230
Jednostka jest wybierana przez parametr 96.16 Wybor jednostki. | °F lub
Uwaga: W przypadku czujnika PTC jednostka jest Q. 4000 Q
- 60...5000°C lub Limit ostrzezenia dla funkcji monitorowania temperatury 1. 1=
-76...9032 °F lub jednostka
0...5000 Q
35.14  Temperatura 1: zrédfo Al | Wybiera wej$cie dla opcji parametru 35.17 Temperatura 1: Nie wybrano
zrédto: 1 x Pt100 analogowe we/wy, 2 x Pt100 analogowe
we/wy, 3 x Pt100 analogowe we/wy i Temperatura
bezposrednia.
Nie wybrano Brak. 0
Warto$¢ aktualna Al1 Wejscie analogowe Al1. 1
Warto$¢ aktualna Al2 Wejscie analogowe Al2. 2
Inny Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty). -
35.50 Temperatura otoczenia Definiuje temperature otoczenia silnika dla modelu ochrony 20 °C lub
silnika termicznej silnika. Jednostka jest wybierana przez parametr 68 °F
96.16 Wybor jednostki.
Model ochrony termicznej silnika oszacowuje temperature
silnika na podstawie parametréow 35.50 ... 35.55. Temperatura
silnika wzrasta, jesli dziata on w obszarze powyzej krzywej
obcigzenia i maleje, jesli dziata w obszarze ponizej krzywej
obcigzenia. .
OSTRZEZENIE! Model nie moze chroni¢ silnika, jesli nie
A jest on prawidtowo chtodzony z powodu kurzu, brudu itp.
-60...100°C lub Temperatura otoczenia. 1=1°

-75 ... 212°F
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Nr Nazwalwartos¢ Opis Wartos¢
domysina
FbEq 16
35.51  Krzywa obcigzenia Definiuje krzywa obcigzenia silnika razem z parametrami 35.52 | 110%
silnika Zerowa predko$c: obcigzenie i 35.53 Punkt przetomu. Krzywa

obcigzenia jest uzywana przez model ochrony termicznej silnika,
aby oszacowac temperature silnika.

Kiedy parametr jest ustawiony na 100%, maksymalne obcigzenie
jest rowne warto$ci parametru 99.06 Prad znamionowy silnika
(wyzsze obcigzenia nagrzewaja silnik). Poziom krzywej
obcigzenia powinien by¢ dostosowany, jesli temperatura
otoczenia rézni si¢ od warto$ci znamionowej ustawionej za
pomocg parametru 35.50 Temperatura otoczenia silnika.

AN
(%) | = Prad silnika
Iy = Znamionowy prad silnika
150 +
35.51
100 +----------
50 + !
35.52 |
35.53 Czestotliwosc wyjsciowa
przemiennika czestotliwosci
50...150% Maksymalne obcigzenie dla krzywej obcigzenia silnika. 1=1%
35.52  Zerowa predko$é: Definiuje krzywg obcigzenia silnika razem z parametrami 35.51 | 70%

obcigzenie Krzywa obcigzenia silnika i 35.53 Punkt przetomu. Definiuje
maksymalne obcigzenie silnika przy zerowej predkosci krzywe;j
obcigzenia. Wyzsza warto$¢ moze by¢ uzywana, jedli silnik ma
zewnetrzny wentylator poprawiajgcy chtodzenie. Nalezy
zapoznac sie z zaleceniami producenta.
Patrz parametr 35.571 Krzywa obcigzenia silnika.

25...150% Obcigzenie zerowej predkosci dla krzywej obcigzenia silnika. 1=1%

35.53  Punkt przetomu Definiuje krzywg obcigzenia silnika razem z parametrami 35.57 | 45,00 Hz

Krzywa obcigzenia silnika i 35.52 Zerowa predkosc: obcigzenie.
Definiuje czestotliwo$¢ punktu przegiecia krzywej obcigzenia,
tzn. punktu, w ktérym krzywa obcigzenia silnika rozpoczyna
zmniejszanie wartosci z wartosci parametru 35.51 Krzywa
obcigzenia silnika do wartosci parametru 35.52 Zerowa
predkosc: obcigzenie.
Patrz parametr 35.571 Krzywa obcigzenia silnika.

1,00...500,00 Hz Punkt przegiecia dla krzywej obcigzenia silnika. Patrz parametr

46.02
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FbEq 16
35.54  Nominalny wzrost temp. | Definiuje wzrost temperatury silnika ponad temperature 80 °C lub
silnika otoczenia, gdy silnik jest obcigzony pradem znamionowym. 176 °F
Nalezy zapozna¢ sie z zaleceniami producenta.
Jednostka jest wybierana przez parametr 96.16 Wybdr jednostki.
Temperatura
Wzrost znamionowe;j
temperatury silnika
Temperatura otoczenia
~z1 - - __ _ _ _
Czas
0...300°C lub 32...572°F | Wzrost temperatury. 1=1°
35.55  Term. stata czasowa Definiuje statg czasu cieplnego silnika wykorzystywang 256 s
silnika w modelu ochrony termicznej silnika, zdefiniowang jako czas,
w ktérym temperatura osigga 63% temperatury znamionowej
silnika. Nalezy zapozna¢ si¢ z zaleceniami producenta.
Prad silnika
100% +
Czas
Wzrost temperatury
100%
63%
Czas cieplny silnika Czas
100...10000 s Stata czasu cieplnego silnika. 1=1s
35.56  Dziatanie przecigzenia Definiuje dziatanie, ktére powinien podja¢ przemiennik Ostrzezenie i

silnika

czestotliwosci, gdy wystapi przecigzenie silnika okreslone
przez parametr 35.57.

bad

Bez dziatania

Zadna czynno$é nie jest wykonywana.
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Nr Nazwalwartos¢ Opis Wartos¢
domysina
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Tylko ostrzezenie Przemiennik czestotliwosci generuje ostrzezenie A783 1
Przecigzenie silnika, gdy silnik jest przecigzony do poziomu
ostrzezenia, to znaczy gdy parametr 35.05 osigga warto$¢ 88,0%.
Ostrzezenie i btad Przemiennik czgstotliwo$ci generuje ostrzezenie A783 2
Przecigzenie silnika, gdy silnik jest przecigzony do poziomu
ostrzezenia, to znaczy gdy parametr 35.05 osigga warto$¢ 88,0%.
Przemiennik jest wytgczany awaryjnie z powodu btedu 77122
Przecigzenie silnika, gdy silnik jest przecigzony do poziomu
btedu, to znaczy gdy parametr 35.05 osigga warto$¢ 100,0%.
35.57  Klasa przecigzenia Okresla, jaka klasa przecigzenia silnika ma by¢ uzywana. Klase | Klasa 20
silnika ochrony okresla uzytkownik jako czas do wylgczenia awaryjnego
przy pradzie réwnym szesciokrotnosci pragdu poziomu
wylgczenia awaryjnego.
Ta funkcja wspotuzytkuje nastepujace parametry z modelem
cieplnym:
- 35.51
*« 3552
« 35.53
Te trzy parametry tgcznie okreslajg poziom wytgczenia
awaryjnego jako funkcje czestotliwosci silnika.
Klasa 5 Klasa 5 przecigzenia silnika. 0
Klasa 10 Klasa 10 przecigzenia silnika. 1
Klasa 20 Klasa 20 przecigzenia silnika. 2
Klasa 30 Klasa 30 przecigzenia silnika. 3
Klasa 40 Klasa 40 przecigzenia silnika. 4
36 Analiza obciqz’enia Ustawienia rejestratora wartosci szczytowej i amplitudy.
Patrz tez sekcja Analizator obcigzenia (strona 95).
36.01  PVL: zrodfo sygnatu Wybiera sygnat, ktéry ma by¢ monitorowany przez rejestrator Moc
wartos$ci szczytowej. wyjsciowa
Sygnat jest filtrowany przy uzyciu czasu filtrowania okreslonego
w parametrze 36.02 PVL: czas filtru.
Warto$¢ szczytowa jest zapisywana razem z innymi wybranymi
wczes$niej sygnatami w parametrach 36.70 ...36.15.
Rejestrator wartosci szczytowej mozna zresetowa¢ za pomocg
parametru 36.09 Rejestratory resetowania. Data i godzina
ostatniego resetu jest zapisana odpowiednio w parametrach
36.16i 36.17.
Nie wybrano Brak (rejestrator wartosci szczytowej wytaczony). 0
Uzyta predkos$¢ silnika 01.01 Uzyta predkosc silnika. 1
Czestotliwos¢ wyjsciowa | 01.06 Czestotliwos¢ wyjsciowa. 3
Prad silnika 01.07 Prad silnika. 4
Moment silnika 01.10 Moment silnika. 6
Napigcie DC 01.11 Napigcie DC. 7
Moc wyjéciowa 01.14 Moc wyjéciowa. 8
W. zad. predkosci przed | 23.07 W.zad.predkosci przed ramp.. 10
ramp.
W. zad. predkosci po 23.02 W. zad. predkoSci po ramp.. 1
ramp.
Uzywana w. zad. 24.01 Uzyta wart. zad. predkosci. 12

predkosci
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Uzyta wart. zad. 26.02 Uzyta wart. zad. momentu. 13
momentu
Uzywana w. zad. 28.02 Wyjscie rampy w. zad. czest.. 14
czestotliwosci
Wyjscie PID procesu 40.01 PID procesu: akt. wart. wyj.. 16
Inny Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty). -
36.02  PVL: czas filtru Czas filtrowania rejestratora wartosci szczytowej. Patrz parametr | 2,00 s
36.01 PVL: zrédto sygnatu.
0,00...120,00 s Czas filtrowania rejestratora wartosci szczytowe;. 100=1s
36.06  AL2: zrédfo sygnatu Wybiera sygnat, ktéry ma by¢ monitorowany przez rejestrator Moment
amplitudy 2. Sygnat jest prébkowany w odstepach 200 ms. silnika
Wyniki sg wys$wietlane przez parametry 36.40 ... 36.49. Kazdy
parametr reprezentuje zakres amplitud i pokazuje, jaka cze$¢
probek znajduje sie w tym zakresie.
Wartos¢ sygnatu odpowiadajgca 100% jest okreslona przez
parametr 36.07 AL2: skalowanie sygnatu.
Rejestrator amplitudy 2 mozna zresetowa¢ za pomocg
parametru 36.09 Rejestratory resetowania. Data i godzina
ostatniego resetu jest zapisana odpowiednio w parametrach
36.501 36.51.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 36.01 PVL: zrédfo
sygnatu.
Patrz parametr 36.07 pod katem dostepnych opcji.
36.07  AL2: skalowanie sygnatu | Definiuje warto$¢ sygnatu monitorowanego rejestratora amplitudy 100,00
AL2, ktéra odpowiada amplitudzie 100% wartosci probkowania.
0,00...32767,00 Wartos$¢ sygnatu odpowiadajgca 100%. 1=1
36.09 Rejestratory resetowania | Resetuje rejestrator wartosci szczytowej i/lub rejestrator Gotowe
amplitudy 2. (Rejestratora amplitudy 1 nie mozna zresetowac).
Gotowe Zakonczono resetowanie lub nie wystgpito zadanie resetu 0
(normalna praca).
Wszystko Resetuje rejestrator wartosci szczytowe;j i rejestrator amplitudy 2. | 1
PVL Resetuje rejestrator wartosci szczytowej. 2
AL2 Resetuje rejestrator amplitudy 2. 3
36.10  PVL: wartosc szczytowa | Wys$wietla warto$¢ szczytowg zarejestrowang przez rejestrator | 0,00
wartosci szczytowej.
-32768,00... 32767,00 Wartos$¢ szczytowa. 1=1
36.11  PVL: data wart. Wyswietla date zarejestrowania warto$ci szczytowej. 01/01/1980
szczytowej
1/1/1980...6/5/2159 Data wystgpienia wartosci szczytowe;j. -
36.12  PVL: godz. wart. Wyswietla godzine zarejestrowania wartosci szczytowej. 00:00:00
szczytowej
- Godzina wystgpienia wartosci szczytowej. -
36.13  PVL: prad szczytowy Wyswietla prad silnika w chwili zarejestrowania wartosci 0,00 A
szczytowej.
-32768,00... 32767,00 A | Prad silnika w chwili osiggnigcia warto$ci szczytowe;. 1=1A
36.14  PVL: prad szczytowy DC | Wys$wietla napigcie w po$rednim obwodzie DC przemiennika 0,00 V
czestotliwosci w chwili zarejestrowania wartosci szczytowej.
0,00...2000,00 V Napiecie DC w chwili osiggniecia wartosci szczytowej. 10=1V
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36.15  PVL:szybkoS¢ przy Wyswietla predkos¢ silnika w chwili zarejestrowania wartosci 0,00 obr./min
szczycie szczytowej.
-30000 ... 30000 obr./min | Predkos¢ silnika w chwili osiggniecia wartosci szczytowej. Patrz parametr
46.01
36.16  PVL: data resetu Wyswietla date ostatniego resetu rejestratora wartosci 01/01/1980
szczytowej.
1/1/1980...6/5/2159 Data ostatniego resetu rejestratora wartosci szczytowej. -
36.17  PVL:godzina resetu Wyswietla godzing ostatniego resetu rejestratora wartosci 00:00:00
szczytowej.
- Godzina ostatniego resetu rejestratora warto$ci szczytowej. -
36.20 AL10do 10% Wyswietla procentowy udziat prébek zarejestrowanych przez 0,00%
rejestrator amplitudy 1, ktére znajdujg si¢ w przedziale od 0 do
10%. Warto$¢ 100% odpowiada warto$ci /4« podanej w tabeli
warto$ci znamionowych w rozdziale Dane techniczne w
podreczniku uzytkownika.
0,00...100,00% Probki rejestratora amplitudy 1 pomiedzy 0 i 10%. 1=1%
36.21  AL110do 20% Wyswietla procentowy udziat prébek zarejestrowanych przez 0,00%
rejestrator amplitudy 1, ktére znajdujg sie w przedziale od 10
do 20%.
0,00...100,00% Prébki rejestratora amplitudy 1 pomigdzy 10 i 20%. 1=1%
36.22  AL1 20 do 30% Wyswietla procentowy udziat prébek zarejestrowanych przez 0,00%
rejestrator amplitudy 1, ktére znajdujg sie w przedziale od 20
do 30%.
0,00...100,00% Prébki rejestratora amplitudy 1 pomiedzy 20 i 30%. 1=1%
36.23 AL1 30 do 40% Wyswietla procentowy udziat prébek zarejestrowanych przez 0,00%
rejestrator amplitudy 1, ktére znajduja sie w przedziale od 30
do 40%.
0,00...100,00% Praébki rejestratora amplitudy 1 pomiedzy 30 i 40%. 1=1%
36.24 AL2 40 do 50% Wyswietla procentowy udziat prébek zarejestrowanych przez 0,00%
rejestrator amplitudy 1, ktére znajduja sie w przedziale od 40
do 50%.
0,00...100,00% Probki rejestratora amplitudy 1 pomigedzy 40 i 50%. 1=1%
36.25 AL160do 70% Procentowy udziat prébek zarejestrowanych przez rejestrator 0,00%
amplitudy 1, ktére znajdujg sie w przedziale od 50 do 60%.
0,00...100,00% Probki rejestratora amplitudy 1 pomiedzy 50 i 60%. 1=1%
36.26 AL160do 70% Procentowy udziat prébek zarejestrowanych przez rejestrator 0,00%
amplitudy 1, ktére znajduja sie w przedziale od 60 do 70%.
0,00...100,00% Probki rejestratora amplitudy 1 pomigdzy 60 i 70%. 1=1%
36.27 AL170 do 80% Procentowy udziat prébek zarejestrowanych przez rejestrator 0,00%
amplitudy 1, ktére znajdujg sie w przedziale od 70 do 80%.
0,00...100,00% Proébki rejestratora amplitudy 1 pomiedzy 70 i 80%. 1=1%
36.28 AL17 80 do 90% Procentowy udziat prébek zarejestrowanych przez rejestrator 0,00%
amplitudy 1, ktére znajduja sie w przedziale od 80 do 90%.
0,00...100,00% Probki rejestratora amplitudy 1 pomigdzy 80 i 90%. 1=1%
36.29  AL1 ponad 90% Procentowy udziat prébek zarejestrowanych przez rejestrator 0,00%
amplitudy 1, ktére przekraczajg warto$¢ 90%.
0,00...100,00% Praébki rejestratora amplitudy 1 powyzej 90%. 1=1%
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36.40 AL20do 10% Procentowy udziat prébek zarejestrowanych przez rejestrator 0,00%
amplitudy 2, ktére znajdujg sie w przedziale od 0 do 10%.
0,00...100,00% Prébki rejestratora amplitudy 2 pomiedzy 0 i 10%. 1=1%
36.41 AL2 10 do 20% Procentowy udziat prébek zarejestrowanych przez rejestrator 0,00%
amplitudy 2, ktére znajdujg sie w przedziale od 10 do 20%.
0,00...100,00% Proébki rejestratora amplitudy 2 pomigdzy 10 i 20%. 1=1%
36.42  AL2 20 do 30% Procentowy udziat probek zarejestrowanych przez rejestrator 0,00%
amplitudy 2, ktére znajdujg sie w przedziale od 20 do 30%.
0,00...100,00% Prébki rejestratora amplitudy 2 pomiedzy 20 i 30%. 1=1%
36.43  AL2 30 do 40% Procentowy udziat prébek zarejestrowanych przez rejestrator 0,00%
amplitudy 2, ktére znajdujg sie w przedziale od 30 do 40%.
0,00...100,00% Prébki rejestratora amplitudy 2 pomiedzy 30 i 40%. 1=1%
36.44  AL2 40 do 50% Procentowy udziat probek zarejestrowanych przez rejestrator 0,00%
amplitudy 2, ktére znajdujg sie w przedziale od 40 do 50%.
0,00...100,00% Prébki rejestratora amplitudy 2 pomiedzy 40 i 50%. 1=1%
36.45 AL2 50 do 60% Procentowy udziat prébek zarejestrowanych przez rejestrator 0,00%
amplitudy 2, ktére znajdujg sie w przedziale od 50 do 60%.
0,00...100,00% Prébki rejestratora amplitudy 2 pomiedzy 50 i 60%. 1=1%
36.46 AL2 60 do 70% Procentowy udziat probek zarejestrowanych przez rejestrator 0,00%
amplitudy 2, ktére znajdujg sie w przedziale od 60 do 70%.
0,00...100,00% Prébki rejestratora amplitudy 2 pomiedzy 60 i 70%. 1=1%
36.47  AL2 70 do 80% Procentowy udziat prébek zarejestrowanych przez rejestrator 0,00%
amplitudy 2, ktére znajdujg sie w przedziale od 70 do 80%.
0,00...100,00% Prébki rejestratora amplitudy 2 pomiedzy 70 i 80%. 1=1%
36.48  AL2 80 do 90% Procentowy udziat probek zarejestrowanych przez rejestrator 0,00%
amplitudy 2, ktore znajdujg sie w przedziale od 80 do 90%.
0,00...100,00% Prébki rejestratora amplitudy 2 pomiedzy 80 i 90%. 1=1%
36.49  AL2 ponad 90% Procentowy udziat prébek zarejestrowanych przez rejestrator 0,00%
amplitudy 2, ktére przekraczajg warto$¢ 90%.
0,00...100,00% Prébki rejestratora amplitudy 2 powyzej 90%. 1=1%
36.50 AL2: data resetu Data ostatniego resetu rejestratora amplitudy 2. 01/01/1980
1/1/1980...6/5/2159 Data ostatniego resetu rejestratora amplitudy 2. -
36.51  AL2: godzina resetu Godzina ostatniego resetu rejestratora amplitudy 2. 00:00:00

Godzina ostatniego resetu rejestratora amplitudy 2.
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37 Krzywa obciqz'enia Ustawienia krzywej obcigzenia uzytkownika.
uzytkownika Warto réwniez zapoznaé si¢ z sekcjg Krzywa obcigzenia
uzytkownika (na str. 63).
37.01  Stowo stanu wyjscia ULC | Wyswietla stan monitorowanego sygnatu (37.02). Stan jest 0000h

wyswietlany tylko podczas dziatania przemiennika czestotliwosci.
(Stowo stanu jest niezalezne od czynnosci i opoznien
zdefiniowanych przez parametry 37.03, 37.04, 37.41i 37.42).
Ten parametr jest tylko do odczytu.

Bit Nazwa Opis
0 Ponizej limitu obcigzenia 1 = Sygnat ponizej krzywej niedocigzenia.
1 W zakresie obcigzenia 1 = Sygnat pomiedzy krzywg niedocigzenia i przecigzenia.
2 Limit przecigzenia 1 = Sygnat powyzej krzywej przecigzenia.
3 Poza limitem obcigzenia 1 = Sygnat nizszy od krzywej niedocigzenia lub wyzszy od krzywej
przecigzenia.
4...15 Zarezerwowane
0000h...FFFFh Stan monitorowanego sygnatu. 1=1
37.02 ULC— sygnat nadzoru | Okresla sygnat, ktéry bedzie monitorowany. Funkcja poréwnuje | Moment
warto$¢ bezwzgledng sygnatu z krzywg obcigzenia. silnika %
Nie wybrano Nie wybrano sygnatu. Monitorowanie wytgczone. 0
Predkos¢ silnika % 01.03 Predkosc¢ silnika %. 1
Prad silnika % 01.08 Prad silnika % wart.znam.siln.. 2
Moment silnika % 01.10 Moment silnika. 3
% mocy wyjsciowej 01.15 Moc wyjsciowa % wart.znam.siln.. 4
wzgledem warto$ci
znamionowe;j silnika
Inny Wybdr zrédta (patrz Wyrazenia i skroty). -
37.03  ULC - dziatania przecigz. | Okreéla, w jaki sposéb reaguje przemiennik czestotliwosci, gdy | Nieaktywne
warto$¢ bezwzgledna monitorowanego sygnatu pozostaje stale
powyzej krzywej przecigzenia dtuzej niz wartos¢ 37.41 ULC —
timer przecigzenia.
Nieaktywne Brak wygenerowanego ostrzezenia lub btedu. 0
Ostrzezenie Przemiennik czestotliwosci generuje btgd ASC1 ULC — 1
ostrzezenie dotyczgce przecigzenia, jesli sygnat pozostaje
ciagle powyzej krzywej przecigzenia przez czas zdefiniowany
w parametrze 37.41 ULC — timer przecigzenia.
Btad Przemiennik czestotliwosci wytgcza sie awaryjnie z powodu 2
btedu 8002 ULC — btad przecigzenia, jesli sygnat pozostaje
ciggle powyzej krzywej przecigzenia przez czas zdefiniowany
w parametrze 37.41 ULC — timer przecigzenia.
Ostrzezenie/Btad Przemiennik czestotliwosci generuje ostrzezenie ASC1 ULC — |3
ostrzezenie dotyczgce przecigzenia, jesli sygnat pozostaje
ciggle powyzej krzywej przecigzenia przez potowe czasu
zdefiniowanego w parametrze 37.41 ULC — timer przecigzenia.
Przemiennik czestotliwos$ci wytgcza sie awaryjnie z powodu
btedu 8002 ULC — btad przecigzenia, jesli sygnat pozostaje
ciggle powyzej krzywej przeciazenia przez czas zdefiniowany
w parametrze 37.41 ULC — timer przecigzenia.
37.04  ULC - dziafania Wybiera dziatanie podejmowane, jesli sygnat (37.02) pozostaje | Nieaktywne
niedost.obc. ponizej krzywej niedocigzenia przez zdefiniowany czas.
Nieaktywne Brak wygenerowanego ostrzezenia lub btedu. 0
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Ostrzezenie

Przemiennik czestotliwosci generuje btgd A8C4 ULC —
ostrzezenie dotyczgce niedocigzenia, jesli sygnat pozostaje
ciggle ponizej krzywej niedocigzenia przez czas zdefiniowany
w parametrze 37.42 ULC — timer niedocigzenia.

1

Btad

Przemiennik czestotliwo$ci wytacza sie awaryjnie z powodu
btedu 8001 ULC — bfgd niedocigzenia, jesli sygnat pozostaje
ciggle ponizej krzywej niedocigzenia przez czas zdefiniowany
w parametrze 37.42 ULC — timer niedocigzenia.

Ostrzezenie/Btad

Przemiennik czestotliwosci generuje ostrzezenie A8C4 ULC —
ostrzezenie dotyczgce niedocigzenia, jesli sygnat pozostaje ciagle
ponizej krzywej niedocigzenia przez potowe czasu
zdefiniowanego w parametrze 37.42 ULC — timer niedocigzenia.
Przemiennik czgstotliwosci wytgcza sig awaryjnie z powodu btedu
8001 ULC — bfgd niedocigzenia, jesli sygnat pozostaje ciggle
ponizej krzywej niedocigzenia przez czas zdefiniowany

w parametrze 37.42 ULC — timer niedocigzenia.

37.11

ULC - tabela predk.: pkt 1

Definiuje pierwszy z pieciu punktéw predkosci na osi X krzywej
obcigzenia uzytkownika.

Wartosci parametréw musza spetnia¢ warunki:

-30000,0 obr./min < 37.11 ULC - tabela predk.: pkt 1< 37.12 ULC
- tabela predk.: pkt 2 < 37.13 ULC - tabela predk.: pkt 3< 37.14
ULC - tabela predk.: pkt 4 < 37.15 ULC - tabela predk.: pkt 5 <
30000,0 obr./min.

Punkty predkosci sg uzywane, jesli parametr 99.04 Tryb
sterowania silnikiem jest ustawiony na Wektorowy lub jesli
parametr 99.04 Tryb sterowania silnikiem jest ustawiony na
Skalarne, a jednostkg warto$ci zadanej sg obr./min.

Pig¢ punktow musi by¢ podanych w kolejnosci od najnizszego
do najwyzszego. Punkty sg zdefiniowane jako wartosci dodatnie,
ale zakres jest symetrycznie skuteczny réwniez w kierunku
ujemnym. Monitorowanie nie jest aktywne poza tymi dwoma
obszarami.

150,0 obr./min

-30000,0...
30000,0 obr./min

Predkosc.

1 =1 obr./min

37.12

ULC - tabela predk.: pkt 2

Definiuje drugi punkt predkosci.
Patrz parametr 37.11 ULC - tabela predk.: pkt 1.

750,0 obr./min

-30000,0...
30000,0 obr./min

Predkosc.

1 =1 obr./min

37.13

ULC - tabela predk.: pkt 3

Definiuje trzeci punkt predkosci.
Patrz parametr 37.11 ULC - tabela predk.: pkt 1.

1290,0
obr./min

-30000,0...
30000,0 obr./min

Predkosc.

1 =1 obr./min

37.14

ULC - tabela predk.: pkt 4

Definiuje czwarty punkt predkosci.
Patrz parametr 37.11 ULC - tabela predk.: pkt 1.

1500,0
obr./min

-30000,0...
30000,0 obr./min

Predkosc.

1 =1 obr./min

37.15

ULC - tabela predk.: pkt 5

Definiuje pigty punkt predkosci.
Patrz parametr 37.11 ULC - tabela predk.: pkt 1.

1800,0
obr./min

-30000,0...
30000,0 obr./min

Predkosc.

1 =1 obr./min
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37.16

ULC - tabela czest.: pkt 1

Definiuje pierwszy z pigciu punktéw czestotliwosci na osi X
krzywej obcigzenia uzytkownika.

Warto$ci parametréw muszg spetnia¢ warunki: -500,0 Hz <
37.16 ULC - tabela czest.: pkt 1< 37.17 ULC - tabela czest.: pkt
2<37.18 ULC - tabela czest.: pkt 3 < 37.19 ULC - tabela czest.:
pkt 4 < 37.20 ULC - tabela czest.: pkt 5 < 500,0 Hz.

Punkty czestotliwosci sg uzywane, jesli parametr 99.04 Tryb
sterowania silnikiem jest ustawiony na Skalarne, a jednostkg
warto$ci zadanej jest Hz.

Pie¢ punktéw musi by¢ podanych w kolejnosci od najnizszego
do najwyzszego. Punkty sg zdefiniowane jako wartosci dodatnie,
ale zakres jest symetrycznie skuteczny réwniez w kierunku
ujemnym. Monitorowanie nie jest aktywne poza tymi dwoma
obszarami.

5,0 Hz

-500,0...500,0 Hz

Czestotliwos¢.

1=1Hz

37.17

ULC - tabela czest.: pkt 2

Definiuje drugi punkt czestotliwosci.
Patrz parametr 37.16 ULC - tabela czest.: pkt 1.

25,0Hz

-500,0...500,0 Hz

Czestotliwos¢.

1=1Hz

37.18

ULC - tabela czest.: pkt 3

Definiuje trzeci punkt czestotliwosci.
Patrz parametr 37.16 ULC - tabela czest.: pkt 1.

43,0 Hz

-500,0...500,0 Hz

Czestotliwos¢.

1=1Hz

37.19

ULC - tabela czest.: pkt 4

Definiuje czwarty punkt czestotliwosci.
Patrz parametr 37.16 ULC - tabela czest.: pkt 1.

50,0 Hz

-500,0...500,0 Hz

Czestotliwos¢.

1=1Hz

37.20

ULC - tabela czest.: pkt 5

Definiuje piaty punkt czestotliwosci.
Patrz parametr 37.16 ULC - tabela czest.: pkt 1.

60,0 Hz

-500,0...500,0 Hz

Czestotliwos¢.

1=1Hz

37.21

ULC - niedocigzenie: pkt 1

Definiuje pierwszy z pieciu punktéw predkosci na osi Y, ktory

razem z odpowiednim punktem na osi X (37.11 ULC - tabela

predk.: pkt 1... 37.15 ULC - tabela predk.: pkt 5 lub 37.15 ULC -

tabela predk.: pkt 5...37.15 ULC - tabela czest.: pkt 5) definiuje

krzywa niedocigzenia (warto$¢ niska).

Spetnione musza byé¢ nastepujgce warunki:

« 37.21 ULC - niedocigzenie: pkt 1 <= 37.31 ULC -
przecigzenie: pkt 1

« 37.22 ULC - niedocigzenie: pkt 2 <= 37.32 ULC -
przecigzenie: pkt 2

« 37.23 ULC - niedocigzenie: pkt 3 <= 37.33 ULC -
przecigzenie: pkt 3

¢ 37.24 ULC - niedocigzenie: pkt 4 <= 37.34 ULC -
przecigzenie: pkt 4

¢ 37.25 ULC - niedocigzenie: pkt 5 <= 37.35 ULC -
przecigzenie: pkt 5

10,0%

-1600,0...1600,0%

Punkt niedocigzenia.

1=1%

37.22

ULC - niedocigzenie: pkt 2

Definiuje drugi punkt niedocigzenia.
Patrz parametr 37.21 ULC - niedocigzenie: pkt 1.

15,0%

-1600,0...1600,0%

Punkt niedocigzenia.

1=1%

37.23

ULC - niedocigzenie: pkt 3

Definiuje trzeci punkt niedocigzenia.
Patrz parametr 37.21 ULC - niedocigzenie: pkt 1.

25,0%

-1600,0...1600,0%

Punkt niedociazenia.

1=1%

37.24

ULC - niedocigzenie: pkt 4

Definiuje czwarty punkt niedocigzenia.
Patrz parametr 37.21 ULC - niedocigzenie: pkt 1.

30,0%

-1600,0...1600,0%

Punkt niedocigzenia.

1=1%
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37.25  ULC - niedocigzenie: pkt 5 | Definiuje piaty punkt niedocigzenia. 30,0%
Patrz parametr 37.21 ULC - niedocigzenie: pkt 1.
-1600,0...1600,0% Punkt niedocigzenia. 1=1%
37.31 ULC - przecigzenie: pkt 1 | Definiuje pierwszy z pieciu punktéw predkosci na osi Y, ktéry 300,0%
razem z odpowiednim punktem na osi X (37.11 ULC - tabela
predk.: pkt 1...37.15 ULC - tabela czest.: pkt 51ub 37.15 ULC -
tabela czest.: pkt 5...37.20 ULC - tabela czest.: pkt 5) definiuje
krzywa przecigzenia (warto$¢ wysokg).
W kazdym z pieciu punktéw warto$¢ punktu krzywej
niedocigzenia musi by¢ réwna lub nizsza niz warto$¢ punktu
krzywej przecigzenia. Patrz parametr 37.21 ULC -
niedocigzenie: pkt 1.
-1600,0...1600,0% Punkt przecigzenia. 1=1%
37.32  ULC - przecigzenie: pkt 2 | Definiuje drugi punkt przecigzenia. 300,0%
Patrz parametr 37.31 ULC - przecigzenie: pkt 1.
-1600,0...1600,0% Punkt przecigzenia. 1=1%
37.33  ULC - przecigzenie: pkt 3 | Definiuje trzeci punkt przecigzenia. 300,0%
Patrz parametr 37.31 ULC - przecigzenie: pkt 1.
-1600,0...1600,0% Punkt przecigzenia. 1=1%
37.34  ULC - przecigzenie: pkt 4 | Definiuje czwarty punkt przecigzenia. 300,0%
Patrz parametr 37.31 ULC - przecigzenie: pkt 1.
-1600,0...1600,0% Punkt przecigzenia. 1=1%
37.35  ULC - przecigzenie: pkt 5 | Definiuje piaty punkt przecigzenia. 300,0%
Patrz parametr 37.31 ULC - przecigzenie: pkt 1.
-1600,0...1600,0% Punkt przecigzenia. 1=1%
37.41  ULC — timer Definiuje czas, przez jaki monitorowany sygnat pozostaje ciggle | 20,0 s
przecigzenia powyzej krzywej przecigzenia zanim przemiennik czestotliwosci
wykona dziatanie wybrane za pomoca parametru 37.03 ULC -
dziatania przecigz..
0,0...10000,0 s Czas. 1=1s
37.42  ULC — timer Definiuje czas, przez jaki monitorowany sygnat pozostaje 20,0s
niedocigzenia ciggle powyzej krzywej przecigzenia zanim przemiennik
czestotliwosci wykona dziatanie wybrane za pomocg parametru
37.04 ULC - dziatania niedost.obc..
0,0...10000,0 s Czas. 1=1s
40 PID procesu: zestaw 1 | Wartosci parametréw regulacii PID procesu.
Wyijscie przemiennika czestotliwosci moze by¢ sterowane za
pomoca PID procesu. Kiedy wiaczone jest sterowanie przez PID
procesu, przemiennik czestotliwosci steruje sprzezeniem
zwrotnym procesu do warto$ci zadanej.
Dla PID procesu mozna zdefiniowaé¢ dwa rézne zestawy
parametréw. W danej chwili jest uzywany tylko jeden zestaw
parametrow. Pierwszy zestaw sktada sie z parametrow
40.07...40.50, a drugi zestaw jest zdefiniowany przez parametry
w grupie 471 PID procesu: zestaw 2. Zrédto binarne definiujgce,
ktére zestawy sg aktywne, jest okreslane za pomocg parametru
40.57 PID: wyb6r zestawu 1/2.
Patrz takze diagramy tancucha sterowania PID w rozdziale
Diagramy taricucha sterowania.
40.01 PID procesu: akt. wart. Wyswietla wyjscie regulatora PID procesu. Patrz schemat 0,00
wyj. tancucha sterowania na stronie 387.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-200000,00 ... Wyjscie regulatora PID procesu. 1=1%
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40.02  PID procesu: Wyswietla warto$¢ sprzezenia zwrotnego od procesu po 0,00
akt.wart.sprz.zw. wybraniu zrédta, funkcji matematycznej (parametr 40.70 Zest. 1:
funkcja sprz. zwrt.) oraz filtrowania. Patrz schemat tancucha
sterowania na stronie 387.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-200000,00... Sprzezenie zwrotne procesu. 1=1
200000,00 jednostek jednostka
klienta PID klienta PID
40.03  PID procesu: Wyswietla warto$¢ nastawy PID dla procesu po wybraniu zrédta, | 0,00
akt.wart.nastawy funkcji matematycznej (40.18 Zest. 1: funkcja nastawy),
ograniczenia oraz okres$leniu rampy. Patrz schemat tancucha
sterowania na stronie 387.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-200000,00... Nastawa dla regulatora PID procesu. 1=1
200000,00 jednostek jednostka
klienta PID klienta PID
40.04  PID procesu: Wyswietla odchylenia PID dla procesu. Wedtug domysinych 0,00
akt.wart.odchyl. ustawien ta warto$¢ jest réwna wartosci nastawa — sprzezenie
zwrotne, ale odchylenie mozna odwrdci¢ za pomocg parametru
40.31 Zest. 1: odwr. rézniczk.. Patrz schemat taricucha
sterowania na stronie 375.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-200000,00... Odchylenie PID. 1=1
200000,00 jednostek jednostka
klienta PID klienta PID
40.05 Akt wart. dostr. wyj. PID | Wyswietla dostrojone (przyciete) wyjscie warto$ci zadanej PID | -
procesu. Patrz schemat fancucha sterowania na stronie 375.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
32768,0...32767,0 Przycigta warto$¢ zadana PID procesu. 1=1
40.06  PID procesu: stowo Wyswietla informacje o stanie regulacji PID dla procesu. 0000h

stanu

Ten parametr jest tylko do odczytu.

Bit Nazwa Wartos¢

0 PID: aktywne 1 = Regulacja PID dla procesu aktywna.

1 Nastawa zablokowana |1 = Nastawa PID dla procesu zablokowana.

2 Wyijécie zablokowane |1 = Wyjscie regulatora PID procesu zablokowane.

3 PID: tryb uspienia 1 = Tryb u$pienia aktywny.

4 Wzmochnienie uspienia |1 = Zwigkszenie uspienia aktywne.

5 Tryb dostrojenia 1 = Funkcja dostrajania aktywna.

6 Tryb $ledzenia 1 = Funkcja $ledzenia aktywna.

7 Wyjscie: gémy limit 1 = Wyjscie PID jest ograniczone przez parametr 40.37.

8 Wyijscie: dolny limit 1 = Wyjscie PID jest ograniczone przez parametr 40.36

9 Aktywna strefa nieczul. |1 = Strefa nieczuto$ci aktywna (patrz parametr 40.39)

10 PID: ustawienie 0 = Zestaw parametréw 1 jest uzywany. 1 = Zestaw parametréw 2 jest
uzywany.

1 Zarezerwowane

12 Aktywna nastawa “I = Aktywna nastawa wewnetrzna (patrz parametry 40.76...40.23)

wewnetrzna
13...15 |Zarezerwowane

0000h...FFFFh

| Stowo stanu regulacji PID dla procesu.
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40.07  Tryb pracy regulatora Aktywuje/dezaktywuje regulacje PID dla procesu. Wyt.
PID procesu Uwaga: Regulacja PID procesu jest dostepna tylko przy
sterowaniu zewnetrznym; patrz sekcja Lokalne i zewnetrzne
miejsca sterowania (str. 44).
Wyt. Regulacja PID dla procesu nieaktywna. 0
Wt Regulacja PID dla procesu aktywna. 1
Wt. gdy przemiennik Regulacja PID dla procesu jest aktywna, gdy przemiennik 2
pracuje czestotliwosci jest uruchomiony.
40.08  Zest. 1: zrédfo sprz. Wybiera podstawowe zrédto sprzgezenia zwrotnego od procesu. | Nie wybrano
zwrot. 1 Patrz schemat fanicucha sterowania na stronie 386.
Nie wybrano Brak. 0
Skalowane Al1 12.12 Wartos$c skalowana Al1 1
Skalowane Al2 12.22 Warto$c skalowana Al2 2
Wej. czest.: skalowane 11.39 Wej.czest.1: wart.skalow. 3
Al1, procent 12.101 Warto$¢ procentowa Al1 8
Al2, procent 12.102 Warto$¢ procentowa Al2 9
Magazyn sprz. zwrotnego | 40.91 Magazyn danych sprz. zwrotnego 10
Inny Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skroty). -
40.09  Zest. 1: zrédfo sprz. zwrt. 2 | Wybiera drugie zrédto sprzezenia zwrotnego od procesu. Drugie | Nie wybrano
zrédto jest uzywane tylko wtedy, gdy funkcja nastawy wymaga
dwoch wejse.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 40.08 Zest. 1: zrédfo
sprz. zwrot. 1.
40.10  Zest. 1: funkcja sprz. Definiuje sposob, w jaki obliczane jest sprzg¢zenie zwrotne od We1
zwrt. procesu na podstawie dwadch zrédet sprzgzenia zwrotnego
okreslonych przez parametry 40.08 Zest. 1: zrédto sprz. zwrot. 1
i 40.09 Zest. 1: zrodfo sprz. zwrt. 2.
Wet Zrédto 1. 0
We1l+We2 Suma zrodet 1 2. 1
We1-We2 Zrédio 2 jest odejmowane od zrédta 1. 2
We1*We2 Zrédio 1 mnozone przez zrodio 2. 3
We1/We2 Zrédio 1 dzielone przez zrodio 2. 4
MIN(We1,We2) Mniejsze z dwoch zrodet. 5
MAX(We1,We2) Wigksze z dwdch zrodet. 6
AVE(We1,We2) Srednia z dwdch zrodet. 7
sqrt(We1) Pierwiastek kwadratowy ze zrodta 1. 8
sqrt(We1-We2) Pierwiastek kwadratowy z wartosci (zrédto 1 - zrodto 2). 9
sqrt(We1+We2) Pierwiastek kwadratowy z wartosci (zrédto 1 + zrodto 2). 10
sqrt(We1)+sqrt(We2) Pierwiastek kwadratowy ze zrodta 1 + pierwiastek kwadratowy 1
ze zrodia 2.
40.11  Zest. 1: czas filtru sprz. Definiuje statg czasu filtru dla sprzgzenia zwrotnego od procesu. | 0,000 s
zwrot.
0,000...30,000 s Czas filtru sprzezenia zwrotnego. 1=1s
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40.14  Zest. 1: skal. nastawy Definiuje, razem z parametrem 40.15 Zest. 1: skal. wyjscia, 0,00
ogolny wspétczynnik skalowania dla fancucha regulacji PID
dla procesu.
Skalowanie mozna wykorzystac, gdy na przyktad nastawa
procesu jest wejsciem w Hz, a wyjscie regulatora PID jest
uzywane jako warto$¢ obr./min w sterowaniu predko$cia.
W takim przypadku parametr moze by¢ ustawiony na 50, a
parametr 40.15 na predko$¢ znamionows silnika przy 50 Hz.
W rzeczywistosci wyjscie regulatora PID = [40.15], gdy
odchylenie (nastawa - sprzezenie zwrotne) = [40.74] i [40.32]
=1.
Uwaga: Skalowanie opiera si¢ na wspoétczynniku stosunku
pomiedzy parametrami 40.74 i 40.15. Na przyktad warto$ci
50 i 1500 powodujg takie samo skalowanie co 1 i 30.
32768,00...32767,00 Podstawa nastawy procesu. 1=1
40.15  Zest. 1: skal. wyjscia Patrz parametr 40.14 Zest. 1: skal. nastawy. 1500,00;
1800,00
Tryb pracy . (95.20 b0)
(patrz par. 19.017) Skalowanie
Sterowanie predkoscig 46.01 Skalowanie predkosci
. L 46.02 Skalowanie
Sterowanie czestotliwoscig R
czestotliwosci
32768,00...32767,00 Podstawa wyjécia regulatora PID procesu. 1=1
40.16  Zest. 1: zrédfo nastawy 1 | Wybiera podstawowe zrédio nastawy PID dla procesu. Nie wybrano
Patrz schemat tancucha sterowania na stronie 386.
Nie wybrano Brak. 0
Wewnetrzna nastawa Nastawa wewnetrzna. Patrz parametr 40.719 Zest. 1: wybo6r 2
wewn. nast. 1.
Skalowane Al1 12.12 Wartosc skalowana Al1 3
Skalowane Al2 12.22 Wartosc skalowana Al2 4
Potencjometr silnika 22.80 Akt. w. zad. potencj. silnika (wyjécie potencjometru 8
silnika).
Wej. czest.: skalowane 11.39 Wej.czest.1: wart.skalow. 10
Al1, procent 12.101 Warto$¢ procentowa Al1 "
Al2, procent 12.102 Warto$¢ procentowa Al2 12
Panel sterowania Warto$¢ zadana panelu (03.01 Warto$¢ zadana panelu, patrz 13

(zapisana warto$¢
zadana)

strona 1711) zapisana przez system sterowania dla lokalizacji,
gdzie zwracane wartosci sterowania sg uzywane jako warto$¢
zadana.

Wartos¢ zadana

A I ® Warto$¢ zadana Zew1
X X- =% - H—H—* x Wartoé¢ zadana Zew2
— Aktywna warto$¢ zadana

- Nieaktywna warto$¢
zadana

—eo—o—0-0--9

>t

T
Zew1 -> Zew2
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Panel sterowania Warto$¢ zadana panelu (03.01 Warto$¢ zadana panelu, patrz 14
(skopiowana wart. strona 717) dla poprzedniego miejsca sterowania jest uzywana,
zadana) gdy miejsce sterowania zmienia sig, jesli warto$ci zadane dla
dwdch miejsc sg tego samego typu (np. czestotliwosé/predkosc/
moment/PID). W przeciwnym razie aktualny sygnat jest uzywany
jako nowa warto$¢ zadana.
Dokument
® Warto$¢ zadana Zew1
x Warto$¢ zadana Zew2
— Aktywna warto$¢ zadana
- - Nieaktywna warto$¢
T - zadana
Zew1 -> Zew2
EFB — warto$¢ zadana 1 | 03.09 Wart. zadana 1 EFB 19
EFB — warto$¢ zadana 2 | 03.10 Wart. zadana 2 EFB 20
Magazyn danych nastawy | 40.92 Magazyn danych nastawy 24
Panel zintegrowany Patrz wyzej Panel sterowania (zapisana warto$¢ zadana). 26
(zapisana warto$¢
zadana)
Panel zintegrowany Patrz wyzej Panel sterowania (skopiowana warto$¢ zadana). 27
(skopiowana warto$¢
zadana)
Inny Wybor zrédia (patrz Wyrazenia i skréty). -
40.17  Zest. 1: zrédfo nastawy 2 | Wybiera drugie zrédto nastawy procesu. Drugie zrodto jest Nie wybrano
uzywane tylko, gdy funkcja nastawy wymaga dwéch wejsé.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 40.16 Zest. 1: zrédfo
nastawy 1.
40.18  Zest. 1: funkcja nastawy | Wybiera funkcje pomiedzy zrédtami nastaw wybranymi przez We1
parametry 40.16 Zest. 1: zrodfo nastawy 1i40.17 Zest. 1: zrédto
nastawy 2.
Wet Zrédto 1. 0
We1+We2 Suma zrodet 1 2. 1
We1-We2 Zrodio 2 jest odejmowane od zrdta 1. 2
We1*We2 Zrodio 1 mnozone przez zrodio 2. 3
We1/We2 Zrodio 1 dzielone przez zrodio 2. 4
MIN(We1,We2) Mniejsze z dwdch zrédet. 5
MAX(We1,We2) Wieksze z dwoch zrédet. 6
AVE(We1,We2) Srednia z dwéch zrodet. 7
sqrt(We1) Pierwiastek kwadratowy ze zrodta 1. 8
sqrt(We1-We2) Pierwiastek kwadratowy z wartosci (zrédto 1 - zrédto 2). 9
sqrt(We1+We2) Pierwiastek kwadratowy z wartosci (zrédto 1 + zrédto 2). 10
sqrt(We1)+sqrt(We2) Pierwiastek kwadratowy ze zrodfa 1 + pierwiastek kwadratowy 1

ze zrodia 2.
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40.19  Zest. 1: wybor wewn. Wybiera, razem z parametrem 40.20 Zest. 1: wyb6r wewn. nast. | Nie wybrano
nast. 1 2, nastawe wewnetrzng sposrod ustawien wstepnych
zdefiniowanych przez parametry 40.21...40.23.
Uwaga: Parametry 40.16 Zest. 1: zrédto nastawy 1i 40.17 Zest.
1: Zzrédfo nastawy 2 muszg by¢ ustawione na warto$¢
Wewnetrzna nastawa.
Zrédio zdefiniowane Zrédto zdefiniowane
przez parametr 40.20 Aktywna nastawa wewnetrzna
40.19 przez parametr 40.
0 0 Zrodto nastawy
1 0 1 (par. 40.21)
0 1 2 (par. 40.22)
1 1 3 (par. 40.23)
Nie wybrano 0. 0
Wybrano 1. 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (710.02 Stan DI po opdznieniach, bit 0). 2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 1). 3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (710.02 Stan DI po opdznieniach, bit 2). 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3). 5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (710.02 Stan DI po opdznieniach, bit 4). 6
Nadzor 1 Bit 0 parametru 32.071 Stan nadzoru. 21
Nadzor 2 Bit 1 parametru 32.071 Stan nadzoru. 22
Nadzor 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru. 23
Inny [bit] Wybér zrodta (patrz Wyrazenia i skroty). -
40.20  Zest. 1: wybor wewn. Wybiera, razem z parametrem 40.19 Zest. 1: wyboér wewn. nast. 1, | Nie wybrano
nast. 2 uzywang nastawe wewnetrzng sposrod trzech nastaw
wewnetrznych zdefiniowanych przez parametry 40.21...40.23.
Patrz tabela w opisie parametru 40.19 Zest. 1: wybér wewn. nast. 1.
Nie wybrano 0. 0
Wybrano 1. 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 0). 2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 1). 3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 2). 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3). 5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 4). 6
Nadzor 1 Bit 0 parametru 32.071 Stan nadzoru. 21
Nadzoér 2 Bit 1 parametru 32.071 Stan nadzoru. 22
Nadzoér 3 Bit 2 parametru 32.071 Stan nadzoru. 23
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty). -
40.21  Zest. 1: wewn. nastawa 1 | Wewnetrzna nastawa procesu 1. Patrz parametr 40.19 Zest. 1: | 0,00 jednostek
wybor wewn. nast. 11. klienta PID
-200000,00... Wewnetrzna nastawa procesu 1. 1=1
200000,00 jednostek jednostka
klienta PID klienta PID
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40.22  Zestaw 1: wewn. Wewnetrzna nastawa procesu 2. Patrz parametr 40.19 Zest. 1: | 0,00 jednostek
nastawa 2 wybor wewn. nast. 1. klienta PID
-200000,00... Wewnetrzna nastawa procesu 2. 1=1
200000,00 jednostek jednostka
klienta PID klienta PID

40.23  Zestaw 1: wewn. Wewnetrzna nastawa procesu 3. Patrz parametr 40.19 Zest. 1: | 0,00 jednostek
nastawa 3 wybér wewn. nast. 1. klienta PID
-200000,00... Wewnetrzna nastawa procesu 3. 1=1
200000,00 jednostek jednostka
klienta PID klienta PID

40.24  Zestaw 1: wewn. Wewnetrzna nastawa procesu 0. Patrz parametr 40.19 Zest. 1: | 0,00 jednostek
nastawa 0 wybor wewn. nast. 1. klienta PID
-200000.00... Wewnetrzna nastawa procesu 0. 1=1
200000,00 jednostek jednostka
klienta PID klienta PID

40.26  Zest. 1: min. nastawy Definiuje minimalny limit nastawy regulatora PID procesu. 0,00
-200000,00... Minimalny limit nastawy regulatora PID procesu. 1=1
200000,00

40.27  Zest. 1: maks. nastawy Definiuje maksymalny limit nastawy regulatora PID procesu. 200000,00
-200000,00... Maksymalny limit nastawy regulatora PID procesu. 1=1
200000,00

40.28  Zest. 1: czas zwigksz. Definiuje minimalny czas zwigkszenia nastawy z 0% do 100%. 0,0s
nast.
0,0...1800,0 s Czas zwigkszenia nastawy. 1=1

40.29  Zest. 1: czas zmnigjsz. Definiuje minimalny czas spadku wartoéci nastawy z 0,0s
nast. 100% do 0%.
0,0...1800,0 s Czas spadku nastawy. 1=1

40.30  Zest. 1: wt. blokow. Blokuje lub definiuje zrédto, ktére moze by¢ uzyte do blokowania | Nie wybrano

nastawy

nastawy regulatora PID procesu. Ta funkcja jest przydatna, gdy
warto$¢ zadana opiera sie na sprzezeniu zwrotnym procesu
potaczonym z wejsciem analogowym, a nalezy wykonaé¢ pewne
czynnosci serwisowe na czujniku bez zatrzymywania procesu.
1 = Nastawa regulatora PID procesu zablokowana

Zobacz réwniez parametr 40.38 Zest. 1: blokow. wyj$cia wi.

Nie wybrano Nastawa regulatora PID procesu nie jest zablokowana. 0
Wybrano Nastawa regulatora PID procesu jest zablokowana. 1
DI Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 0). 2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 1). 3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 2). 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 3). 5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 4). 6
Nadzér 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru. 21
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru. 22
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Nadzoér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru. 23
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty). -
40.31  Zest. 1: odwr. rézniczk. Odwraca wyjscie regulatora PID procesu. Bez
0 = Odchylenie nie jest odwrécone (Odchylenie = Nastawa - odwrécenia
Sprzgzenie zwrotne) (W zad - sp
1 = Odwrdcone odchylenie (Sprzezenie zwrotne - Nastawa) zwr)
Patrz tez sekcja Funkcje uspienia i wzmocnienia dla regulatora
PID procesu (strona 71).
Bez odwrocenia 0. 0
(W zad - sp zwr)
Z odwréceniem 1. 1
(Sp zwr - W zad)
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skroty). -
40.32  Zest. 1: wzmocnienie Definiuje wzmocnienie dla regulatora PID procesu. Patrz 1,00
parametr 40.33 Zest. 1: czas catkowania.
0,01...100,00 Wzmochnienie dla regulatora PID procesu. 100=1
40.33  Zest. 1: czas catkowania | Definiuje czas catkowania dla regulatora PID procesu. Ta stata 60,0s
czasowa musi by¢ ustawiona w tym samym zakresie wielkosci
co czas reakcji sterowanego procesu. Niedopetnienie tego
warunku moze spowodowac niestabilno$¢ systemu.
Biad / wyjscie regulatora
o
= !
Gxl {
o]
S —
’ Czas
Ti
| = wejscie regulatora (btad)
O = wyjsécie regulatora
G = przyrost
Ti = czas catkowania
Uwaga: Ustawienie tej wartosci na 0 wytacza czes¢ 1",
zmieniajgc regulator PID w regulator PD.
0,0...9999,0 s Czas catkowania. 1=1s
40.34  Zest. 1: czas rézniczk. Definiuje czas rézniczkowania regulatora PID procesu. 0,000 s
Sktadowa rézniczkowania na wyjsciu regulatora jest obliczana
na podstawie dwéch kolejnych warto$ci btedéw (Ex.q i Ek)
zgodnie z nastgpujgcym wzorem:
PID DERIV TIME x (Eg - Ex_¢)/Ts, W ktorym:
Ts = czas probkowania 2 ms
E = blad = warto$¢ zadana procesu - sprzezenie zwrotne
procesu.
0,000...10,000 s Czas rézniczkowania. 1000=1s
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40.35  Zest. 1: czas filtru Definiuje statg czasu filtru pierwszego rzedu uzywanego do 0,0s
rézniczk. wygtadzenia skfadowej rézniczkowania dla regulatora PID
procesu.
0,
% Sygnat niefiltrowany
100
63 Sygnat filtrowany
- t
T
0=1x(1-¢™M
| = sygnat wejéciowy filtrowania (krok)
O = sygnat wyjsciowy filtrowania
t=czas
T = stata czasu filtrowania
0,0...10,0 s Stata czasu filtrowania. 10=1s
40.36  Zest. 1: min. wyjscie Definiuje minimalny limit wyjscia regulatora PID procesu. Za 0,00
pomocag limitéw minimalnych i maksymalnych mozliwe jest
ograniczenie zakresu pracy.
-200000,00... 200000,00 | Minimalny limit wyjscia regulatora PID procesu. 1=1
40.37  Zest. 1: maks. wyjscie Definiuje maksymalny limit wyjscia regulatora PID procesu. 100,00
Patrz parametr 40.36 Zest. 1: min. wyjScie.
-200000,00... 200000,00 | Maksymalny limit wyjscia regulatora PID procesu. 1=1
40.38  Zest. 1: blokow. wyjscia | Blokuje (lub definiuje zrodto, ktore moze by¢ uzyte do Nie wybrano

wit.

blokowania) wyjscie regulatora PID procesu, zachowujac
warto$¢ wyjscia wystepujacg przed wigczeniem blokowania.
Ta funkcja moze by¢ uzyta, gdy na przyktad nalezy wykona¢

pewne czynnos$ci serwisowe na czujniku sprzezenia zwrotnego

bez zatrzymywania procesu.
1 = wyjscie regulatora PID dla procesu zablokowane
Patrz tez parametr 40.30 Zest. 1: wt. blokow. nastawy.

Nie wybrano Wyjscie regulatora PID procesu nie jest zablokowane. 0
Wybrano Wyjscie regulatora PID procesu jest zablokowane. 1
DI Wejscie cyfrowe DI1 (710.02 Stan DI po opéznieniach, bit 0). 2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). 3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (710.02 Stan DI po op6znieniach, bit 2). 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 3). 5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 4). 6
Nadzor 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru. 21
Nadzor 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru. 22
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru. 23
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Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty). -
40.39  Zest. 1: zakres strefy Definiuje strefe nieczuto$ci wokét nastawy. Gdy sprzezenie 0,0
nieczut. zwrotne procesu wchodzi w strefe nieczuto$ci, uruchomiony
zostaje timer opo6znienia. Jesli sprzezenie zwrotne pozostanie
w strefie nieczutosci dtuzej niz przez okres opdznienia (40.40
Zest. 1: op6z. strefy nieczut.), wyjscie regulatora PID zostaje
zablokowane. Normalna obstuga jest przywracana, gdy warto$¢
sprzezenia zwrotnego opusci strefe nieczutosci.
40.39 Zest. 1: zakres
strefy nieczut. Y / \
Nastawa { -
I / \
Sprzezenie zwrotne —/
Wyijscie kontrolera PID _//<—> -
N Zablokowane wyjscie
- - kontrolera PID
40.40 Zest. 1: op6z. strefy nieczut.
Czas
0...... 200000,0 Zakres strefy nieczuto$ci. 1=1
40.40  Zest. 1: opdz. strefy Opoznienie dla strefy nieczutosci. Patrz parametr 40.39 Zest. 1: | 0,0s
nieczut. zakres strefy nieczut..
0,0...3600,0 s Opoznienie dla obszaru strefy nieczutosci. 1=1s
40.43  Zest. 1: poziom uspienia | Definiuje limit startu dla funkcji uépienia. Jesli warto$¢ to 0,0, 0,0
Zest. 1: tryb u$pienia jest wytaczony.
Funkcja uspienia poréwnuje predkos$¢ silnika z warto$cig tego
parametru. Jesli predkos¢ silnika pozostaje ponizej tej wartosci
dtuzej niz przez okres op6znienia uspienia zdefiniowany w
parametrze 40.44 Zest. 1: op6Z. uspienia, przemiennik
czestotliwosci przechodzi w tryb uspienia i zatrzymuje silnik.
0,0...200000,0 Poziom poczatkowy uspienia. 1=1
40.44  Zest. 1: opdz. uspienia Definiuje op6znienie, po jakim funkcja uspienia jest wigczana, 60,0 s
aby zapobiec przypadkowemu uspieniu.
Timer opo6znienia jest uruchamiany, gdy tryb uspienia zostaje
wigczony przy uzyciu parametru 40.43 Zest. 1: poziom u$pienia,
a nastgpnie resetuje sig, gdy tryb uspienia zostaje wytgczony.
0,0...3600,0 s Opoznienie poczatku uspienia. 1=1s
40.45  Zest. 1: czas wzm. Definiuje czas zwiekszenia dla kroku zwigkszenia uspienia. 0,0s
uspienia Patrz parametr 40.46 Zest. 1: krok wzmac. uspienia.
0,0...3600,0 s Czas zwigkszenia uspienia. 1=1s
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40.46  Zest. 1: krok wzmac. Kiedy przemiennik czestotliwosci przechodzi w tryb uspienia, 0,0 jednostek
uspienia nastawa procesu jest zwigkszana o takg wartos¢ dla czasu klienta PID
zdefiniowanego przez parametr 40.45 Zest. 1: czas wzm. uspienia.
Jesli funkcja jest aktywna, zwiekszenie uspienia jest anulowane
po wznowieniu pracy przemiennika czgstotliwos$ci.
0,0 =200000,0 jednostek | Krok zwiekszenia uspienia. 1=1
klienta PID jednostka
klienta PID
40.47  Zest. 1: odchylenie Definiuje poziom wznowienia pracy jako réznice pomiedzy 0,00 jednostek
przebudz. nastawg procesu i sprzezeniem zwrotnym. klienta PID
Gdy odchylenie przekracza warto$¢ tego parametru i pozostaje
w tym zakresie przez okres opdznienia wznowienia pracy (40.48
Zest. 1: opoznienie przebudz.), przemiennik czestotliwosci
wznawia prace.
Patrz tez parametr 40.31 Zest. 1: odwr. rézniczk..
-200000,00...200000,0 Poziom wznowienia pracy (jako réznica pomiedzy nastawg 1=1
jednostek PID klienta procesu i sprzezeniem zwrotnym). jednostka
klienta PID
40.48  Zest. 1: opdznienie Definiuje opdznienie wznowienia pracy dla funkcji upienia, aby | 0,50 s
przebudz. uniemozliwi¢ przypadkowe wznowienia. Patrz parametr 40.47
Zest. 1: odchylenie przebudz..
Timer opdznienia jest uruchamiany, gdy odchylenie przekracza
poziom wznowienia pracy (40.47 Zest. 1: odchylenie przebudz.)
i jest resetowany, jesli odchylenie spadnie ponizej poziomu
wznowienia pracy.
0,00...60,00 s Opo6znienie wznowienia pracy. 1=1s
40.49  Zest. 1. tryb Sledzenia Aktywuije tryb éledzenia (lub wybiera zrodto, ktére go aktywuje). | Nie wybrano
W trybie $ledzenia warto$¢ wybrana przez parametr 40.50 Zest.
1: wybor $ledz. w. zad. zastgpuje wartos¢ wyjsciowg regulatora
PID. Warto réwniez zapoznac sie z sekcjg Sledzenie (na str. 73).
1 = Tryb $ledzenia witgczony
Nie wybrano 0. 0
Wybrano 1. 1
DI Wejscie cyfrowe DI1 (710.02 Stan DI po opéznieniach, bit 0). 2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). 3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (710.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 2). 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 3). 5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). 6
Nadzor 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru. 21
Nadzor 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru. 22
Nadzor 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru. 23
Nadzor 4 Bit 3 parametru 32.01 Stan nadzoru. 24
Nadzor 5 Bit 4 parametru 32.01 Stan nadzoru. 25
Nadzor 6 Bit 5 parametru 32.01 Stan nadzoru. 26
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty). -
40.50  Zest. 1: wybor $ledz. w. Wybiera zrédto wartos$ci dla trybu $ledzenia. Patrz parametr Nie wybrano
zad. 40.49 Zest. 1: tryb $ledzenia.
Nie wybrano Brak. 0
Skalowane Al1 12.12 Wartos$c skalowana Al1 1
Skalowane Al2 12.22 Wartos$c skalowana Al2. 2
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Inny Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty). -
40.51  Zest. 1: tryb dostrojenia | Aktywuje funkcje dostrojenia i wybiera opcje dostrojenia Wiyt.
bezposredniego lub proporcjonalnego (albo ich kombinacije).
Podczas dostrojenia mozliwe jest zastosowanie wspétczynnika
korygujgcego na wartoéci zadanej (nastawie) przemiennika
czestotliwosci. Warto$¢ wyjsciowa po dostrojeniu jest dostepna
jako parametr 40.05 Akt. wart. dostr. wyj. PID.
Patrz schemat taficucha sterowania na stronie 375.
Wiyt. Funkcja dostrojenia jest nieaktywna. 0
Bezposrednie Funkcja dostrojenia jest aktywna. Wspoétczynnik dostrojenia jest | 1
okreslony wzgledem maksymalnej predkosci, momentu lub
czestotliwosci i opcje te wybiera sie za pomocg parametru 40.52
Zest. 1: wybor dostrojenia.
Proporcjonalne Funkcja dostrojenia jest aktywna. Wspoétczynnik dostrojenia jest | 2
okreslany wzgledem warto$ci zadanej wybranej za pomocg
parametru 40.53 Zest. 1: wsk. dostroj. w.zad..
taczone Funkcja dostrojenia jest aktywna. Wspoétczynnik dostrojenia jest | 3
kombinacjg trybéw Bezposrednie i Proporcjonalne; proporcje
kazdego trybu okreslane sg parametrem 40.53 Zest. 1:
dostrojenie mieszane.
40.52  Zest. 1: wybor Okresla, czy dostrojenie jest uzywane do korekty predkosci, Predkosc
dostrojenia momentu, czy czestotliwosci.
Moment Dostrojenie warto$ci zadanej momentu. 1
Predkos¢ Dostrojenie warto$ci zadanej predkosci. 2
Czestotliwose Dostrojenie warto$ci zadanej czgstotliwosci. 3
40.53  Zest. 1: wsk. dostroj. Wybiera zrédio sygnatu dla wartosci zadanej dostrojenia. Nie wybrano
w.zad.
Nie wybrano Brak. 0
Skalowane Al1 12.12 Warto$¢ skalowana Al1 (patrz strona 132). 1
Skalowane Al2 12.22 Warto$¢ skalowana Al2 (patrz strona 134). 2
Inny Wybdr zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 102). -
40.54  Zest. 1: dostrojenie Gdy parametr 40.51 Zest. 1: tryb dostrojenia ma ustawiong 0,000
mieszane warto$¢é £ gczone, okresla skutek bezposrednich i proporcjonalnych
zrodet dostrojenia w koricowym wspétczynniku dostrojenia.
0,000 = 100% proporcjonalny
0,500 = 50% proporcjonalny, 50% bezposredni
1,000 = 100% bezposredni
0,000 ... 1,000 Mieszanie parametréw dostrojenia. 1=1
40.55  Zest. 1: regulacja Definiuje mnoznik dla wspétczynnika dostrojenia. Ta warto$¢ jest | 1,000
dostrojenia mnozona przez wynik parametru 40.51 Zest. 1: tryb dostrojenia.
W konsekwencji wynik mnozenia jest uzywany do przemnozenia
wyniku parametru 40.56 Zest. 1: zrédfo dostrojenia.
-100,000...100,000 Mnoznik wspoétczynnika dostrojenia. 1=1
40.56  Zest. 1: zrédfo Okresla warto$¢ zadana, ktdéra zostanie dostrojona. Wyjscie PID
dostrojenia
Warto$¢ zadana PID Nastawa PID. 1
Wyijscie PID Wyjscie regulatora PID. 2
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40.57  PID: wybor zestawu 1/2 | Wybiera zrédto okreslajgce, czy uzywany jest zestaw PID: zestaw 1
parametréw 1 PID procesu (parametry 40.07...40.50),
czy zestaw 2 (grupa 41 PID procesu: zestaw 2).
0 = Zestaw 1 PID jest uzywany.
1 = Zestaw 2 PID jest uzywany.

PID: zestaw 1 PID, zestaw 1. 0

PID: zestaw 2 PID, zestaw 2. 1

DI Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 0). 2

DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 1). 3

DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (710.02 Stan DI po op6znieniach, bit 2). 4

Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 3). 5

DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 4). 6

Nadzor 1 Bit 0 parametru 32.071 Stan nadzoru. 21

Nadzor 2 Bit 1 parametru 32.071 Stan nadzoru. 22

Nadzor 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru. 23

Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty). -

40.58  Zest. 1: zwigksz zabezp. | Zapobieganie zwiekszeniu warunku catkowania PID dla zest. Nie
1PID.

Nie Zapobieganie przed zwiekszeniem nie jest uzywane. 0

Limitowanie Warunek catkowania PID nie jest zwigkszany, jesli zostanie 1
osiggnieta maksymalna warto$¢ wyjscia PID. Ten parametr ma
zastosowanie do zestawu 1 PID.

Min. lim. zew. PID Warunek catkowania PID procesu nie jest zwigkszany, gdy 2
wyjécie zewnetrznego PID osiggnie limit minimalny. W takiej
konfiguracji zewnetrzny PID jest uzywany jako zrédto PID
procesu. Ten parametr ma zastosowanie do zestawu 1 PID.

Maks. lim. zew. PID Warunek catkowania PID procesu nie jest zwiekszany, gdy 3
wyjécie zewnetrznego PID osiggnie limit maksymalny. W takiej
konfiguracji zewnetrzny PID jest uzywany jako zrédto PID
procesu. Ten parametr ma zastosowanie do zestawu 1 PID.

40.59  Zest. 1: zmniejsz zabezp. | Zapobieganie zmniejszeniu warunku catkowania PID dla zest. Nie
1PID.

Nie Zapobieganie przed zmniejszeniem nie jest uzywane. 0

Limitowanie Warunek catkowania PID nie jest zmniejszany, jesli zostanie 1
osiggnieta minimalna warto$¢ wyjscia PID. Ten parametr ma
zastosowanie do zestawu 1 PID.

Min. lim. zew. PID Warunek catkowania PID procesu nie jest zmniejszany, gdy 2
wyjscie zewnetrznego regulatora PID osiggnie limit minimalny.

W takiej konfiguracji zewnetrzny PID jest uzywany jako zrédto
PID procesu. Ten parametr ma zastosowanie do zestawu 1 PID.
Maks. lim. zew. PID Warunek catkowania PID procesu nie jest zmniejszany, gdy 3
wyjécie zewnetrznego regulatora PID osiggnie limit maksymalny.
W takiej konfiguracji zewnetrzny PID jest uzywany jako zrodto
PID procesu. Ten parametr ma zastosowanie do zestawu 1 PID.
40.60  Zestaw 1: zrédfo Wybiera zrodto aktywacji zestawu 1 PID procesu. WA,
aktywacji PID
Wyt Zrodto aktywaciji zestawu 1 PID jest wytgczone. 0
Wt Zrédio aktywacii zestawu 1 PID jest wigczone. 1
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Zgodnie z wyborem Wybdr realizuje warto$¢ parametru 19.11 Wybor Zew1/Zew?2. 2
Zew1/Zew2 Zmiana na miejsce sterowania Ext2 spowoduje aktywacje funkcji
PID procesu: zestaw 1.
DI1 Wejécie cyfrowe DI1 (710.02 Stan DI po opdznieniach, bit 0). 3
DI2 Wejécie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 1). 4
DI3 Wejécie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 2). 5
D4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3). 6
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 4). 7
Inny [bit] Wybdr zrodta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 102). -
40.61  W. akt. skalow. nastawy | Aktualne skalowanie nastawy. Patrz parametr 40.74 Zest. 1: 0,00
skal. nastawy.
-200000.00... Skalowanie. 1=
200000,00 jednostek 1 jednostka
klienta PID klienta PID
40.62  Wewn. akt. wart. nast. Wyswietla warto$¢ nastawy wewnetrznej. Patrz schemat 0,00 jednostki
PID fancucha sterowania na stronie 386. PID 1
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-200000.00... Nastawa wewnegtrzna PID procesu. 1=
200000,00 jednostek 1 jednostka
klienta PID klienta PID
40.65  Automatyczne fgczenie Witgcza automatyczne tgczenie sig z dostrajaniem PID i tgczy Wytgcz
sie z dostrajaniem dostrajanie PID 40.05 Akt. wart. dostr. wyj. PID z tancuchami
predkosci, momentu lub czestotliwo$ci, na podstawie parametru
wyboru dostrajania 40.52 lub Zest. 1: wyb6r dostrojenia.
Patrz schemat tancucha sterowania na stronie 386.
Wytacz Wytgcz automatyczne tgczenie sie z dostrajaniem PID. 0
Wigczone Wigcz automatyczne tgczenie sie z dostrajaniem PID. 1
40.79  Zestaw jednostek 1 Wybiera jednostki uzywane na potrzeby nastawy, sprzezenia 150
zwrotnego i uchybu PID procesu.
Tekst uzytkownika Tekst dostepny do edycji przez uzytkownika. Tekst uzytkownika | O
to domyslnie ,PID unit 1”.
% Procent. 4
bar Bar. 74
kPa Kilopaskal. 75
Pa Paskal. 77
psi Funt na cal kwadratowy. 76
CFM Stopy szescienne na minute. 26
inH,O Cal wody. 58
°C Stopien Celsjusza. 150
°F Stopien Fahrenheita. 151
mbar Milibar. 44
mh Metry sze$cienne na godzine. 78
dm3/h Decymetry sze$cienne na godzine. 21
IIs Litry na sekunde. 79
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/min Litry na minute. 37
I/h Litry na godzine. 38
m3/s Metr szescienny na sekunde. 88
mS3/min Metr szeécienny na minute. 40
km3/h Kilometry szescienne na godzineg. 131
galls Galony na sekunde. 47
ft3/s Stopy szescienne na sekunde. 50
stopy/min Stopy szescienne na minute. 51
ft3h Stopy szescienne na godzing. 52
ppm Czesci na milion. 34
inHg Cal rteci. 29
kCFM Tysigce stép szesciennych na godzine. 126
inH20 Cal stupa wody. 65
gpm Galony na minute. 80
gal/min Galony na minute. 48
in wg Cal wody. 59
MPa Megapaskal. 94
FtH20 Stopa stupa wody. 125
40,80  Zest. 1: zrédfo min. wart. | Wybiera zrédto dla minimalnego wyjécia regulatora PID Zest. 1: min.
wyj. PID zestawu 1. wyjscie
Brak Brak. 0
Zest. 1: min. wyjscie 40.36 Zest. 1: min. wyjscie. 1
Inny Wybor zrédia (patrz Wyrazenia i skréty, str. 102). -
40,81  Zest. 1: zrodto maks. Wybiera zrédto dla maksimum wyjécia zestawu 1 PID. Zest. 1: maks.
wart. wyj. PID wyjscie
Brak Brak. 0
Zest. 1: maks. wyjscie 40.37 Zest. 1: maks. wyjscie 1
Inny Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 102). -
40,89  Zest. 1: mnoznik nastawy | Definiuje mnoznik, przy uzyciu ktérego jest mnozony wynik 1,00
funkciji okreslonej przez parametr 40.18 Zest. 1: funkcja
nastawy.
-200000,00... Mnoznik. 1=1
200000,00
40.90  Zest. 1: mnoznik sprz. Definiuje mnoznik, przy uzyciu ktérego jest mnozony wynik 1,00
zwr. funkcji okreslonej przez parametr 40.10 Zest. 1: funkcja sprz.
zwrt..
-200000,00... Mnoznik. 1=1
200000,00
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40.91  Magazyn danych sprz. Parametr magazynu do otrzymywania sprzezenia zwrotnego od | 0,00
zwrotnego procesu, np. przy uzyciu interfejsu wbudowanej magistrali
komunikacyjnej.
Warto$¢ moze by¢ przestana do przemiennika czgstotliwosci
jako dane we/wy Modbus. Nalezy ustawi¢ parametr wyboru
elementu docelowego konkretnych danych (58,707...58.114) na
Magazyn danych sprzezenia zwrotnego. W 40.08 Zest. 1: zrédfo
sprz. zwrot. 1 (lub 40.09 Zest. 1: zrédto sprz. zwrt. 2) nalezy
wybra¢ Magazyn sprz. zwrotnego.
-327,68 ... 327,67 Parametr magazynu dla sprzezenia zwrotnego procesu. 100=1
40.92  Magazyn danych Parametr magazynu do otrzymywania wartosci nastawy 0,00
nastawy procesu, np. przy uzyciu interfejsu wbudowanej magistrali
komunikacyjne;j.
Warto$¢ moze by¢ przestana do przemiennika czgstotliwosci
jako dane we/wy Modbus. Nalezy ustawi¢ parametr wyboru
elementu docelowego konkretnych danych (58,701...58.114) na
Magazyn danych nastawy. W 40.16 Zest. 1: zrédfo nastawy 1
(lub 40.17 Zest. 1: zrédfo nastawy 2) nalezy wybra¢ Magazyn
danych nastawy.
-327,68 ... 327,67 Parametr magazynu dla nastawy procesu. 100=1
40.96 % wyjscia z PID procesu | Procent skalowanego sygnatu parametru 40.01 PID procesu: 0,00%
akt.wart.sprz.zw..
-100,00...100,00% Procent. 100 = 1%
40.97 % sprz. zwr. z PID Procent skalowanego sygnatu parametru 40.02 PID procesu: 0,00%
procesu akt.wart.sprz.zw..
-100,00...100,00% Procent. 100=1%
40.98 % nastawy PID procesu | Procent skalowanego sygnatu parametru 40.03 PID procesu: 0,00%
akt.wart.nastawy.
-100,00...100,00% Procent. 100 = 1%
40.99 % odchylenia PID Procent skalowanego sygnatu parametru 40.04 PID procesu: 0,00%
procesu akt.wart.odchyl..
-100,00...100,00% Procent. 100=1%
41 PID procesu: zestaw 2 | Drugi zestaw wartosci parametréw dla regulacji PID dla procesu.
Wybér pomiedzy tym zestawem i pierwszym zestawem (grupa
parametrow 40 PID procesu: zestaw 1) dokonywany jest za
pomocg parametru 40.57 PID: wybér zestawu 1/2.
Patrz tez parametry 40.01...40.06 i schematy tancucha
sterowania na stronach 386 i 387.
41.08  Zest. 2: zrédfo sprz. zwrt. | Patrz parametr 40.08 Zest. 1: zrodfo sprz. zwrot. 1. Nie wybrano
1
41.09  Zest. 2: zrodfo sprz. zwrt. | Patrz parametr 40.09 Zest. 1: zrédfo sprz. zwrt. 2. Nie wybrano
2
41.10  Zest. 2: funkcja sprz. Patrz parametr 40.10 Zest. 1: funkcja sprz. zwrt.. Wet
zwrt.
41.11  Zest. 2: czas filtru sprz. Patrz parametr 40.11 Zest. 1: czas filtru sprz. zwrot.. 0,000 s
zwrot.
41.14  Zest. 2: skal. nastawy Patrz parametr 40.14 Zest. 1: skal. nastawy. 0,00
41.15  Zest. 2: skal. wyjscia Patrz parametr 40.15 Zest. 1: skal. wyjscia. 1500,00;
1800,00
(95.20 b0)
41.16  Zest. 2: zrédfo nastawy 1 | Patrz parametr 40.16 Zest. 1: zrodfo nastawy 1. Nie wybrano
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41.17  Zest. 2: zrédfo nastawy 2 | Patrz parametr 40.17 Zest. 1: zrédto nastawy 2. Nie wybrano
41.18  Zest. 2: funkcja nastawy | Patrz parametr 40.18 Zest. 1: funkcja nastawy. We1
41.19  Zest. 2: wybor wewn. Patrz parametr 40.19 Zest. 1: wybér wewn. nast. 1. Nie wybrano
nast. 1
41.20  Zest. 2: wybor wewn. Patrz parametr 40.20 Zest. 1: wybér wewn. nast. 2. Nie wybrano
nast. 2
41.21  Zestaw 2: wewn. Patrz parametr 40.21 Zest. 1: wewn. nastawa 1. 0,00 jednostek
nastawa 1 klienta PID
41.22  Zestaw 2: wewn. Patrz parametr 40.22 Zestaw 1: wewn. nastawa 2. 0,00 jednostek
nastawa 2 klienta PID
41.23  Zestaw 2: wewn. Patrz parametr 40.23 Zestaw 1: wewn. nastawa 3. 0,00 jednostek
nastawa 3 klienta PID
41.24  Zestaw 2: wewn. 40.24 Zestaw 1: wewn. nastawa 0. 0,00 jednostek
nastawa 0 klienta PID
41.26  Zest. 2: min. nastawy Patrz parametr 40.26 Zest. 1: min. nastawy. 0,00
41.27  Zest. 2: maks. nastawy Patrz parametr 40.27 Zest. 1: maks. nastawy. 200000,00
41.28  Zest. 2: czas zwigksz. Patrz parametr 40.28 Zest. 1: czas zwigksz. nast.. 0,0s
nast.
41.29  Zest. 2: czas zmniejsz. Patrz parametr 40.29 Zest. 1: czas zmniejsz. nast.. 0,0s
nast.
41.30  Zest. 2: wt. blokow. Patrz parametr 40.30 Zest. 1: wt. blokow. nastawy. Nie wybrano
nastawy
41.31  Zest. 2: odwr. rézniczk. Patrz parametr 40.31 Zest. 1: odwr. rozniczk.. Bez
odwrécenia
(W zad - sp
zwr)
41.32  Zest. 2: wzmocnienie Patrz parametr 40.32 Zest. 1: wzmocnienie. 1,00
41.33  Zest. 2: czas catkowania | Patrz parametr 40.33 Zest. 1: czas catkowania. 60,0 s
41.34  Zest. 2: czas rozniczk. Patrz parametr 40.34 Zest. 1: czas rozniczk.. 0,000 s
41.35  Zest. 2: czas filtru Patrz parametr 40.35 Zest. 1: czas filtru rozniczk.. 0,0s
rézniczk.
41.36  Zest. 2: min. wyjscie Patrz parametr 40.36 Zest. 1: min. wyjscie. 0,00
41.37  Zest. 2: maks. wyjscie Patrz parametr 40.37 Zest. 1: maks. wyjscie. 100,00
41.38  Zest. 2: blokow. wyjécia | Patrz parametr 40.38 Zest. 1: blokow. wyjscia wi.. Nie wybrano
wi.
41.39  Zest. 2: zakres strefy Patrz parametr 40.39 Zest. 1: zakres strefy nieczut.. 0,0
nieczut.
41.40  Zest. 2: opdz. strefy Patrz parametr 40.40 Zest. 1: opdz. strefy nieczut.. 0,0s
nieczut.
41.43  Zest. 2: poziom uspienia | Patrz parametr 40.43 Zest. 1: poziom uspienia. 0,0
41.44  Zest. 2: opdz. uspienia Patrz parametr 40.44 Zest. 1: opdz. uspienia. 60,0 s
41.45  Zest. 2: czas wzm. Patrz parametr 40.45 Zest. 1: czas wzm. u$pienia. 0,0s
uspienia
41.46  Zest. 2: krok wzmac. Patrz parametr 40.46 Zest. 1: krok wzmac. u$pienia. 0,0 jednostek

uspienia

klienta PID
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41.47  Zest. 2: odchylenie Patrz parametr 40.47 Zest. 1: odchylenie przebudz.. 0,00 jednostek
przebudz. klienta PID

41.48  Zest. 2: opdznienie Patrz parametr 40.48 Zest. 1: op6znienie przebudz.. 0,50 s
przebudz.

41.49  Zest. 2: tryb $ledzenia Patrz parametr 40.49 Zest. 1: tryb Sledzenia. Nie wybrano

41.50  Zest. 2: wybor $ledz. w. | Patrz parametr 40.50 Zest. 1: wyb6r $ledz. w. zad.. Nie wybrano
zad.

41.51  Zest. 2: tryb dostrojenia | Patrz parametr 40.51 Zest. 1: tryb dostrojenia. Wiyt.

41.52  Zest. 2: wybor Patrz parametr 40.52 Zest. 1: wyb6r dostrojenia. Predkosc
dostrojenia

41.563  Zest. 2: wsk. dostroj. Patrz parametr 40.53 Zest. 1: wsk. dostroj. w.zad.. Nie wybrano
w.zad.

41.54  Zest. 2: dostrojenie Patrz parametr 40.54 Zest. 1: dostrojenie mieszane. 0,000
mieszane

41.565  Zest. 2: regulacja Patrz parametr 40.55 Zest. 1: regulacja dostrojenia. 1,000
dostrojenia

41.56  Zest. 2: zrédfo Patrz parametr 40.56 Zest. 1: zrédfo dostrojenia. Wyjscie PID
dostrojenia

41.56  Zest. 2: zwigksz zabezp. | Patrz parametr 40.58 Zest. 1: zwigksz zabezp.. Nie

41.59  Zest. 2: zmniejsz zabezp. | Patrz parametr 40.59 Zest. 1: zmniejsz zabezp.. Nie

41.60  Zestaw 2: zrédto Patrz parametr 40.60 Zestaw 1: zrédito aktywacji PID. wt.
aktywacji PID

41.79  Zestaw jednostek 2 Patrz parametr 40.79 Zestaw jednostek 1. 150

41.80  Zest. 2: zrodfo min. wart. | Wybiera zrédto dla minimalnego wyj$cia regulatora PID Zest. 2: min.
wyj. PID zestawu 2. wyjécie
Brak Brak. 0
Zest. 2: min. wyjécie 41.36 Zest. 2: min. wyjécie. 1

41.81  Zest. 2: zrodfo maks. Wybiera zrédto dla maksimum wyjscia zestawu 2 PID. Zest. 2: maks.
wart. wyj. PID wyjscie
Brak Brak. 0
Zest. 2: maks. wyjscie 40.47 Zest. 2: maks. wyjscie 1

41.89  Zest. 2: mnoznik nastawy | Patrz parametr 40,89 Zest. 1: mnoznik nastawy. 1,00

41.90  Zest. 2: mnoznik sprz. Definiuje mnoznik k uzywany w formutach parametru 41.10 Zest. | 1,00
zwr. 2: funkcja sprz. zwrt.. Patrz parametr 40.90 Zest. 1: mnoznik

Sprz. zwr..
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44 Sterowanie hamulcem | Konfiguracja sterowania hamulcem mechanicznym.

mechan.

44.01 Ster. hamowaniem: stan | Wy$wietla stowo stanu sterowania hamulcem mechanicznym. 0000h

Ten parametr jest tylko do odczytu.

Bit Nazwa Informacja

0 Polecenie otwarcia |Polecenie zamknigcia/otwarcia sitownika hamulca (0 = zamknigty,
1 = otwarty). Ten bit nalezy potgczy¢ z wybranym wyjsciem.

1 Zadanie mom. dla 1 = Moment otwierajgcy, ktérego zgdanie przestano z uktadu logicznego

otw. przemiennika czestotliwosci

2 Wstrz. zatrzym. zad. |1 = Wstrzymanie, ktérego zgdanie przestano z ukfadu logicznego
przemiennika czestotliwosci

3 Rampa do zatrzym. |1 = Hamowanie rampg do predkosci zerowej, ktérego zgdanie przestano
z ukfadu logicznego przemiennika czestotliwosci

4 Wigczone 1 = Sterowanie hamulcem jest wigczone

5 Zamknigte 1 = Uktad logiczny sterowania hamulcem w stanie HAMULEC JEST
ZAMKNIETY

6 Otwieranie 1 = Uktad logiczny sterowania hamulcem w stanie OTWIERANIE
HAMULCA

7 Otwarta 1 = Uktad logiczny sterowania hamulcem w stanie HAMULEC JEST
OTWARTY

8 Zamykanie 1 = Uktad logiczny sterowania hamulcem w stanie ZAMYKANIE HAMULCA

9...15  |Zarezerwowane

0000h...FFFFh

Stowo stanu sterowania hamulcem mechanicznym.

1=1

44.06

Sterowanie hamulca wt.

Aktywuje/dezaktywuije (lub okresla zrédto, ktore
aktywuje/dezaktywuje) logike sterowania hamulcem
mechanicznym.

0 = Sterowanie hamulcem nieaktywne

1 = Sterowanie hamulcem aktywne

Nie wybrano

Nie wybrano Funkcja kontroli hamowania jest wytgczona. 0
Wybrano Funkcja kontroli hamowania jest wigczona. 1
DI Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 0). 2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 1). 3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (710.02 Stan DI po op6znieniach, bit 2). 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3). 5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 4). 6
Nadzér 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru. 24
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru. 25
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru. 26
Nadzér 4 Bit 3 parametru 32.01 Stan nadzoru. 27
Nadzér 5 Bit 4 parametru 32.01 Stan nadzoru. 28
Nadzér 6 Bit 5 parametru 32.01 Stan nadzoru. 29
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty). -
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Otw. hamulca:
opbznienie

44.08

Definiuje op6znienie otwarcia hamulca, tzn. opéznienie pomigdzy
wewnetrznym poleceniem otwarcia hamulca i zwolnieniem
sterowania predkoscig silnika. Timer opéznienia jest uruchamiany,
gdy przemiennik czestotliwosci namagnesowat silnik.
Jednoczesnie z uruchomieniem timera ukfad logiczny sterowania
hamulcem zasila wyjécie sterowania hamulcem i hamulec
zaczyna sie otwierac.

Ten parametr nalezy ustawi¢ na warto$¢ opdznienia otwierania
mechanicznego okreslong przez producenta hamulca.

0,00s

0,00...5,00 s

Opdznienie otwierania hamulca.

100=1s

44.13  Opdznienie zamk.

hamulca

Okresla opdznienie pomiedzy komendg zamkniecia (gdy wyjscie
sterowania hamulcem nie jest zasilane) i gdy przemiennik
czestotliwosci zatrzyma modulacje. Ma to na celu utrzymanie
pracy i sterowania silnika do momentu faktycznego zamknigcia
hamulca.

Ten parametr nalezy ustawi¢ na warto$¢ okreslong przez
producenta hamulca jako czas przygotowania mechanicznego
hamulca.

0,00s

0,00...60,00 s

Opédznienie zamykania hamulca.

100=1s

44.14  Poziom zamk. hamulca

Definiuje predko$¢ zamykania hamulca jako warto$¢ bezwzgledna.
Gdy predko$¢ silnika spadnie do tego poziomu, wydawane jest
polecenie zamknigcia.

10,00 obr./min

0,00...1000,00 obr./min

Predko$¢ zamykania hamulca.

Patrz parametr
46.01

45 Wydajnos¢
energetyczna

Ustawienia dla kalkulatoréw oszczednosci energii.
Patrz tez sekcja Kalkulatory oszczedno$ci energii (strona 95).

45.01  Zaoszczedzone GWh

Zaoszczegdzona energia w GWh w poréwnaniu z bezposrednim
potaczeniem silnika do sieci (bez przemiennika czestotliwo$ci).
Parametr jest zwiekszany, gdy osiggniety zostanie maksymalny
zakres parametru 45.02 Zaoszczedzone MWh.

Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu

(patrz parametr 45.21 Resetuj obliczenia energi).

0...65 535 GWh

Oszczedno$c¢ energii w GWh.

1=1GWh

45.02  Zaoszczedzone MWh

Zaoszczedzona energia w MWh w poréwnaniu z bezpos$rednim
potaczeniem silnika do sieci (bez przemiennika czestotliwosci).
Parametr jest zwigkszany, gdy osiggniety zostanie maksymalny
zakres parametru 45.03 Zaoszczedzone kWh.

Gdy osiggniety zostanie maksymalny zakres tego parametru,
zwigkszany jest parametr 45.01 Zaoszczedzone GWh.

Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu

(patrz parametr 45.21 Resetuj obliczenia energii).

0...999 MWh

Oszczedno$c¢ energii w MWh.

1=1MWh

45.03  Zaoszczedzone kWh

Zaoszczedzona energia w kWh w poréwnaniu z bezposrednim
potaczeniem silnika do sieci (bez przemiennika czestotliwosci).
Jesli wigczony jest wewnetrzny czoper hamowania
przemiennika czestotliwosci, zaktada sie, ze cata energia
przekazywana z silnika do przemiennika podczas hamowania
przeksztatcana jest na ciepto, ale obliczenia wciaz rejestrujg
oszczednos$ci wynikajace ze sterowania predkoscig. Jesli czoper
jest wylgczony, ponownie wygenerowana energia z silnika jest
réwniez tutaj rejestrowana.

Gdy osiggniety zostanie maksymalny zakres tego parametru,
zwigkszany jest parametr 45.02 Zaoszczedzone MWh.

Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu

(patrz parametr 45.21 Resetuj obliczenia energii).

0,0...999,9 kWh

Oszczednos$¢ energii w kWh.

10 =1 kWh
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45.04

Zaoszczedzona energia

Zaoszczedzona energia w kWh w poréwnaniu z bezposrednim
potaczeniem silnika do sieci (bez przemiennika czestotliwosci).
Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu
(patrz parametr 45.21 Resetuj obliczenia energii).

0,0...214748364,7 kWh

Oszczednosc¢ energii w kWh.

1=1kWh

45.05

Zaoszcz. pienigdze x
1000

Wyswietla oszczednosci pienigzne w tysigcach w poréwnaniu
z bezposrednim potgczeniem silnika do sieci. Parametr jest
zwigkszany, gdy osiggniety zostanie maksymalny zakres
parametru 45.06 Zaoszczedzone pienigdze.

Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu

(patrz parametr 45.21 Resetuj obliczenia energii).

0...
4294 967 295 tysigcy

Oszczednosci pieniezne w tysigcach jednostek.

1=
1 jednostka

45.06

Zaoszczedzone
pienigdze

Oszczednosci pieniezne w poréwnaniu z bezposrednim
potaczeniem silnika do sieci (bez przemiennika czestotliwosci).
Ta warto$¢ jest obliczana przez pomnozenie oszczedzonej
energii w kWh przez biezgcg aktywna taryfe energetyczng
(45.14 Wybér taryfy).

Gdy osiagniety zostanie maksymalny zakres tego parametru,
zwigkszany jest parametr 45.05 Zaoszcz. pienigdze x 1000.
Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu

(patrz parametr 45.21 Resetuj obliczenia energii).

0,00 ... 999,99 jednostek

Oszczednosci pieniezne.

1=
1 jednostka

45.07

Zaoszczedzona kwota

Oszczednosci pieniezne w poréwnaniu z bezposrednim
potaczeniem silnika do sieci (bez przemiennika czestotliwosci).
Ta wartos$¢ jest obliczana przez pomnozenie oszczgdzonej
energii w kWh przez biezgcg aktywna taryfe energetyczng
(45.14 Wybor taryfy).

Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu (patrz parametr
45.21 Resetuj obliczenia energii).

0,00 ...
21474836,47 jednostek

Oszczednosci pieniezne.

1=
1 jednostka

45.08

Redukcja CO2 w
kilotonach

Ograniczenie emisji CO, w kilotonach metrycznych

w poréwnaniu z bezposrednim potgczeniem silnika do sieci
(bez przemiennika czgstotliwosci). Warto$¢ jest zwigkszana,
gdy osiagniety zostanie maksymalny zakres parametru 45.09
Redukcja CO2 w tonach.

Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu

(patrz parametr 45.21 Resetuj obliczenia energii).

0...65 535 kiloton
metrycznych

Ograniczenie emisji CO, w kilotonach metrycznych.

1 =1 kilotona
metryczna

45.09

Redukcja CO2 w tonach

Ograniczenie emisji CO, w tonach metrycznych w poréwnaniu
z bezposrednim potaczeniem silnika do sieci (bez przemiennika
czestotliwosci). Warto$¢ jest obliczana przez pomnozenie
oszczedzonej energii w MWh przez warto$¢ parametru 45.18
Wspotczynnik konwersji CO2 (domyslnie 0,5 tony metry

cznej / MWh).

Gdy osiagniety zostanie maksymalny zakres tego parametru,
zwigkszany jest parametr 45.08 Redukcja CO2 w kilotonach.
Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu

(patrz parametr 45.21 Resetuj obliczenia energii)

0,0...999,9 ton
metrycznych

Ograniczenie emisji CO, w tonach metrycznych.

1=1tona
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45.10  tgcznie zaoszczedzone | Ograniczenie emisji CO, w tonach metrycznych w poréwnaniu z | —
cOo2 bezposrednim potgczeniem silnika do sieci (bez przemiennika
czestotliwosci). Warto$¢ jest obliczana przez pomnozenie
oszczedzonej energii w MWh przez warto$¢ parametru 45.18
Wspotczynnik konwersji CO2 (domysinie 0,5 tony
metrycznej / MWh).
Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu
(patrz parametr 45.21 Resetuj obliczenia energi).
0,0...214748364,7 ton Ograniczenie emisji CO, w tonach metrycznych. 1=1tona
metrycznych
45.11 Optymalizator energii Witgcza/wytgcza funkcje optymalizacii energii. Funkcja Wytacz
optymalizuje strumien silnika, aby catkowite zuzycie energii
i poziom hatasu silnika byly ograniczone, gdy przemiennik
czestotliwo$ci dziata ponizej obcigzenia znamionowego.
Catkowita sprawnos$¢ (silnika i przemiennika czestotliwosci)
moze zosta¢ poprawiona o 1...20% w zaleznosci od momentu
obcigzenia i predkosci.
Uwaga: W przypadku silnika z magnesami trwatymi lub
synchronicznego silnika reluktancyjnego optymalizacja energii
jest zawsze wigczona, bez wzgledu na ten parametr.
Whytgcz Optymalizacja energii wytgczona. 0
Wigcz Optymalizacja energii wigczona. 1
45.12  Taryfa energetyczna 1 Definiuje taryfe energetyczng 1 (cene energii na kWh). Zaleznie | 1,000
od ustawienia parametru 45.14 Wybor taryfy ta warto$é lub jednostek
warto$c¢ 45.13 Taryfa energetyczna 2 jest uzywana jako warto$¢
zadana, gdy obliczane sg oszczednosci pieniezne.
Uwaga: Taryfy sg przeznaczone tylko do odczytu w momencie
wyboru i nie majg zastosowania wstecz.
0,000 ... Taryfa energetyczna 1. -
4294967,295 jednostek
45.13  Taryfa energetyczna 2 Definiuje taryfe energetyczng 2 (cene energii na kWh). 2,000
Patrz parametr 45.12 Taryfa energetyczna 1. jednostek
0,000 ... Taryfa energetyczna 2. -
4294967,295 jednostek
45.14  Wybor taryfy Wybiera (lub definiuje zrodto, ktore wybiera), ktora zdefiniowana | Taryfa
taryfa energetyczna jest uzywana. energetyczna 1
0 = 45.12 Taryfa energetyczna 1
1= 45.13 Taryfa energetyczna 2
Taryfa energetyczna 1 0. 0
Taryfa energetyczna 2 1. 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 0). 2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 1). 3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (710.02 Stan DI po op6znieniach, bit 2). 4
D4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po op6znieniach, bit 3). 5
Inny [bit] Wybér zrodta (patrz Wyrazenia i skroty). -
45.18  Wspotczynnik konwersji | Definiuje wspoétczynnik przeksztatcania oszczedzonej energii na | 0,500 t/MWh
co2 emisje CO, (kg/kWh lub t/MWh). Przyktadem moze by¢
45.10 tgcznie zaoszczedzone CO2 = 45.02 Zaoszczedzone
kWh x 45.18 Wspotczynnik konwersji CO2 (tn/MWh).
0,000 ... 65,535 MWh Wspétczynnik przeksztatcania oszczgdzonej energii na 1=1tMWh

emisje CO,.
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45.19  Moc poréwnawcza Aktualna moc, ktérg pobiera silnik, gdy jest podtgczony 0,00 kW
bezposrednio do sieci podczas obstugi aplikacji. Wartos$¢ jest
uzywana jako warto$¢ zadana, gdy obliczane sg oszczednosci
energii.
Uwaga: Doktadnos$¢ obliczen oszczednosci energii zalezy
bezposrednio od doktadnosci tej wartosci. Jesli nie zostanie
tu wprowadzona zadna warto$¢, w obliczeniach uzywana jest
moc znamionowa silnika, ale moze to zwigkszy¢ rejestrowang
oszczedno$¢ energii, poniewaz wiele silnikéw nie pobiera mocy
zZnamionowe;j.
0,00...100000,00 kW Moc silnika. 1=1kW
45.21 Resetuj obliczenia Resetuje parametry licznika oszczednosci 45.01...45.10. Gotowe
energii
Gotowe Nie wystapito zadanie resetu (normalna praca) lub zakoniczono | 0
resetowanie.
Reset Resetuje parametry licznika oszczednosci. Zostaje 1
automatycznie przywrdcona warto$¢ Gotowe.
45.24 Wart. mocy szczyt.: Wartos¢ mocy szczytowej w ciggu ostatniej godziny, tzn. w ciggu | 0,00 kW
godzina ostatnich 60 minut od wtgczenia przemiennika czgstotliwosci.
Ten parametr jest aktualizowany raz na 10 minut, chyba ze
godzinna warto$¢ szczytowa zostanie znaleziona w ciggu
ostatnich 10 minut. W takim przypadku wartoéci sg wyswietlane
natychmiast.
-3000,00 ... 3000,00 kW | Warto$¢ mocy szczytowe;. 10 =1 kW
45.25  Godz. mocy szczyt.: Czas wartosci mocy szczytowej w ciggu ostatniej godziny. 00:00:00
godzina
Czas. nd.
45.26  Godzinna catk. energia | Catkowite zuzycie energii w ciggu ostatniej godziny, tzn. w ciggu | 0,00 kWh
(reset.) ostatnich 60 minut.
Warto$¢ mozna zresetowaé, ustawiajac jg na zero.
-3000,00 ... Catkowita energia. 10 =1 kWh
3000,00 kWh
45.27  Wart. mocy szczyt. Wartos¢ mocy szczytowej od pétnocy biezacego dnia. 0,00 kW
(resetowalna): dzien Warto$¢ mozna zresetowaé, ustawiajac jg na zero.
-3000,00 ... 3000,00 kW | Warto$¢ mocy szczytowe;j. 10=1kW
45.28  Godz. mocy szczyt.: Czas wartosci mocy szczytowej od poétnocy biezgcego dnia. 00:00:00
dzien
Czas. nd.
45.29  Dzienna catk. energia Catkowite zuzycie energii od pétnocy biezacego dnia. 0,00 kWh
(reset.) Warto$¢ mozna zresetowaé, ustawiajac jg na zero.
-30000,00 ... Catkowita energia. 1=1kWh
30000,00 kWh
45.30  Catkow. energia: ost. Catkowite zuzycie energii w poprzednim dniu, tzn. od pétnocy 0,00 kWh
dzien poprzedniego dnia do pdtnocy biezgcego dnia.
-30000,00 ... Catkowita energia. 1=1kWh

30000,00 kWh
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45.31  Wart. mocy szczyt. Warto$¢ mocy szczytowej w biezgcym miesigcu, tzn. 0,00 kw
(resetowalna): miesigc od poétnocy pierwszego dnia biezgcego miesiaca.
Warto$¢ mozna zresetowac, ustawiajac jg na zero.
-3000,00 ... 3000,00 kW | Warto$¢ mocy szczytowej. 10 =1 kW
45.32  Data mocy szczyt.: Data mocy szczytowej w biezgcym miesigcu. 1/1/1980
miesigc
1/1/1980...6/5/2159 Data. nd.
45.33  Godz.mocy szczyt.: Godzina mocy szczytowej w biezgcym miesigcu. 00:00:00
miesigc
Czas. nd.
45.34  Miesigczna catk. energia | Catkowite zuzycie energii od poczatku biezgcego miesigca. 0,00 kWh
(reset.) Warto$¢ mozna zresetowac, ustawiajac jg na zero.
-1000000,00 ... Catkowita energia. 0,01 =1 kWh
1000000,00 kWh
45.35  Catkow. energia: ost. Catkowite zuzycie energii w poprzednim miesigcu, tzn. od 0,00 kWh
mies. péinocy pierwszego dnia poprzedniego miesigca do pétnocy
pierwszego dnia biezgcego miesigca.
-1000000,00 ... 0,01 =1kWh
1000000,00 kWh
45.36  Wart. mocy szczyt.: Warto$¢ mocy szczytowej przez caty okres eksploatacii 0,00 kW
zawsze przemiennika czgstotliwosci.
-3000,00 ... 3000,00 kW | Warto$¢ mocy szczytowej. 10 =1 kW
45.37  Data mocy szczyt.: Data mocy szczytowej w catym okresie eksploatacji 1/1/1980
zawsze przemiennika czestotliwosci.
Data. nd.
45.38  Godz. mocy szczyt.: Godzina mocy szczytowej przez caty okres eksploatacji 00:00:00
zawsze przemiennika czgstotliwosci.
Czas. nd.
46 Ust. Ustawienia nadzoru predkosci, aktualne filtrowanie sygnatu,

monitorowania/skalowania

ogolne ustawienia skalowania.

46.01

Skalowanie predkosci

Definiuje warto$¢ maksymalnej predkosci uzywang do
zdefiniowania wspdétczynnika rampy przyspieszania oraz
poczatkowg wartos$¢ predkosci uzywang do zdefiniowania rampy
zwalniania (patrz grupa parametrow 23 Rampa wart. zad.
predkosci). Rampy przyspieszania i zwalniania sg wigc
zwigzane z tg wartoscia (a nie z parametrem 30.72 Maks.
predkosc).

Okresla réwniez 16-bitowe skalowanie parametréw zwigzanych
z predkoscig. Warto$¢ tego parametru odpowiada wartosci
20000, np. w komunikacji przez magistrale komunikacyjng.

1500,00 obr./
min

0,10...30000,00 obr./min

Predko$¢ graniczna/poczatkowa przyspieszania/zwalniania.

1 =1 obr./min
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46.02  Skalowanie Definiuje warto$¢ maksymalnej czestotliwosci uzywang do 50,00 Hz
czestotliwo$ci zdefiniowania wspotczynnika rampy przyspieszania oraz

poczatkowg warto$¢ czgstotliwosci uzywang do zdefiniowania
rampy zwalniania (patrz grupa parametréw 28 taricuch w. zad.
czestotliwosci). Rampy przyspieszania i zwalniania sg wigc
zwigzane z tg wartoscig (a nie z parametrem 30.714 Maks.
czestotliwo$c).

Okreséla rowniez 16-bitowe skalowanie parametréw zwigzanych
z czestotliwoscig. Warto$¢ tego parametru odpowiada wartosci
20000, np. w komunikacji przez magistrale komunikacyjna.

0,10...1000,00 Hz Czestotliwos$¢ graniczna/poczatkowa przyspieszania/zwalniania. | 10 =1 Hz

46.03 Skalowanie momentu Okresla 16-bitowe skalowanie parametrow momentu. Warto$¢ 100,0%
tego parametru (jako procentowa czes¢ znamionowego
momentu silnika) odpowiada wartosci 10000, np. w komunikacji
przez magistralg komunikacyjng.

0,1...1000,0% Moment odpowiadajgcy warto$ci 10 000 w magistrali 10=1%
komunikacyjne;j.

46.04  Skalowanie mocy Definiuje 16-bitowe skalowanie parametréw mocy. Wartoé¢ tego | 1000,00
parametru odpowiada wartosci 10000 w komunikacji przez
magistrale komunikacyjna. Jednostka jest wybierana przez
parametr 96.16 Wybor jednostki.

0,10...30000,00 Moc odpowiadajgca wartosci 10 000 w magistrali 1=
komunikacyjne;j. 1 jednostka
46.05  Skalowanie pradu Definiuje 16-bitowe skalowanie parametréw pradu. Warto$¢ tego | 10000 A

parametru odpowiada warto$ci 10 000 w komunikacji przez
magistrale komunikacyjna, komunikacji miedzy przemiennikami
nadrzednym i podrzednym , itp.

0...30000 A Prad odpowiadajgcy wartosci 10 000 w magistrali 1=1A
komunikacyjne;j.

46.06  Skal. zerowej wart. zad. | Definiuje predko$¢ odpowiadajacg zerowej wartosci zadanej 0,00 obr./min
predk. odebranej z magistrali komunikacyjnej (interfejsu wbudowanej

magistrali komunikacyjnej lub interfejsu FBA A). Na przyktad

w przypadku ustawienia 500 zakres warto$ci zadanej magistrali

komunikacyjnej 0...20000 odpowiada predkosci 500...[46.01]

obr./min.

Uwaga: Ten parametr ma zastosowanie tylko w przypadku profiléw

komunikacyjnych przemiennikéw czestotliwosci firmy ABB.

0,00...30000,00 obr./min | Predko$¢ odpowiadajgca minimalnej wartosci zadanej magistrali | 1 =1 obr./min
komunikacyjnej.

46.07  Skal. zerowej w. zad. Definiuje czestotliwo$¢ odpowiadajgca wartosci zadanej zero 0,00 Hz
czest. odebranej z magistrali komunikacyjnej (interfejsu wbudowanej
magistrali komunikacyjnej lub interfejsu FBAAlub FBAB). Na
przyktad w przypadku ustawienia 30 zakres warto$ci zadanej
magistrali komunikacyjnej 0...20000 odpowiada predkosci
30...[46.02] Hz.
Uwaga: Ten parametr ma zastosowanie tylko w przypadku profilow
komunikacyjnych przemiennikéw czestotliwosci firmy ABB.

0,00 ... 1000,00 Hz Predko$¢ odpowiadajgca minimalnej wartosci zadanej magistrali | 10 = 1 Hz
komunikacyjne;j.
46.11 Czas filtru: predko$c Definiuje czas filtru dla sygnatéw 071.071 Uzyta predkosc¢ silnika. | 500 ms
silnika
2... 20000 ms Czas filtru sygnatu predkosci silnika. 1=1ms
46.12  Czas filtru: czest. wyj. Definiuje czas filtru dla sygnatu 01.06 Czestotliwos¢ wyjsciowa. | 500 ms
2... 20000 ms Czas filtru sygnatu czestotliwosci wyjsciowe;. 1=1ms
46.13  Czas filtru: moment silnika | Definiuje czas filtru dla sygnatu 071.70 Moment silnika. 100 ms

2... 20000 ms Czas filtru sygnatu momentu silnika. 1=1ms
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46.14  Czas filtru: moc Definiuje czas filtru dla sygnatu 01.74 Moc wyjsciowa. 100 ms
2...20000 ms Czas filtru sygnatu mocy wyjéciowe;. 1=1ms

46.21  Przy histerezie predkosci | Definiuje limity ,w punkcie pracy” w celu sterowania predkoscig | 50,00 obr./min
przemiennika czestotliwosci.

Jesli réznica pomiedzy wartoscig zadang (22.87 Akt. wart. zad.
predkosci 7) i predkoscig (24.02 Uzyte sprz. zwr. od predkosci)
jest mniejsza niz 46.21 Przy histerezie predko$ci, uwaza sie, ze
przemiennik czestotliwosci znajduje sie ,w punkcie pracy”.
Wskazuje na to bit 8 parametru 06.11 Gtéwne stowo stanu.

24.02 (obr./min)
A
—— 22.87 + 46.21 (obr./min)
Przemiennik )L 52 g7 (obr./min)
czestotliwosci
w punkcie pracy \ —— 22.87 - 46.21 (obr./min)

(06.11bit8 = 1)

—L— 0 obr./min

0,00...30000,00 obr./min | Limit dla wskaznika ,w punkcie pracy” w sterowaniu predkoscig. | Patrz parametr
46.01

46.22  Przy histerezie Definiuje limity ,w punkcie pracy” w celu sterowania 2,00 Hz

czestotliwosci czestotliwoscig przemiennika czestotliwosci. Jesli bezwzgledna
réznica pomigdzy wartos$cig zadang (28.96 Rampa wartosci
zadanej czestotliwo$ci) i aktualng czestotliwoscig (01.06
Czestotliwosc wyjsciowa) jest mniejsza niz 46.22 Przy histerezie
czestotliwosci, uwaza sig, ze przemiennik czestotliwosci
znajduje sie ,w punkcie pracy”. Wskazuje na to bit 8 parametru
06.11 Gtéwne stowo stanu.

01.06 (Hz)
A

L 2896+ 46.22 (Hz)

Przemiennik —— 28.96 (Hz)
czestotliwosci
w punkcie pracy —— 28.96-46.22 (Hz)
(06.11bit8=1)

—— OHz

0,00...1000,00 Hz Limit dla wskaznika ,w punkcie pracy” w sterowaniu Patrz parametr
czestotliwoscia. 46.02
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46.23  Przy histerezie momentu | Definiuje limity ,w punkcie pracy” w celu sterowania momentem | 5,0%
przemiennika czestotliwosci. Jesli bezwzgledna réznica
pomiedzy wartoscig zadang (26.73 Akt. w. zad. momentu 4)
i aktualnym momentem (07.70 Moment silnika) jest mniejsza
niz warto$¢ 46.23 Przy histerezie momentu, uwaza sie, ze
przemiennik czestotliwosci znajduje sie ,w punkcie pracy”.
Wskazuje na to bit 8 parametru 06.711 Gféwne stowo stanu
01.10 (%)
A
—— 26.73+ 46.23 (%)
Przem_ienrjik_ — 26.73(%)
czestotliwosci
w punkcie pracy \ —— 26.73 - 46.23 (%)
(06.11 bit8 =1)
—| 0%
0,0...300,0% Limit dla wskaznika ,w punkcie pracy” w sterowaniu momentem. | Patrz parametr
46.03
46.31 Powyzej limitu predkosci | Definiuje poziom wyzwalania dla wskaznika ,ponad limitem” 1500,00
w sterowaniu predkoscig. Wskazuje na to bit 10 parametru 06.77 | obr./min
i parametru 06. 17. Kiedy aktualna predkos$¢ przekracza limit, jest
ustawiony bit 10 parametru 06.717 Stowo stanu 2 przemiennika.
0,00...30000,00 obr./min | Poziom wyzwolenia wskaznika ,ponad limitem” dla sterowania Patrz parametr
predkoscia. 46.01
46.32  Powyzej limitu Definiuje poziom wyzwalania dla wskaznika ,ponad limitem” 50,00 Hz
czestotliwosci w sterowaniu czestotliwoscig. Wskazuje na to bit 10 parametru
06.11 i parametru 06.77. Kiedy aktualna czestotliwos¢
przekracza limit, jest ustawiony bit 10 parametru 06.17 Stowo
stanu 2 przemiennika.
0,00...1000,00 Hz Poziom wyzwolenia wskaznika ,ponad limitem” dla sterowania Patrz parametr
czestotliwoscig. 46.02
46.33  Powyzej limitu momentu | Definiuje poziom wyzwalania dla wskaznika ,ponad limitem” 300,0%
w sterowaniu momentem. Wskazuje na to bit 10 parametru
06.11 i parametru 06.17. Kiedy aktualny moment przekracza
limit, jest ustawiony bit 10 parametru 06.77 Stowo stanu 2
przemiennika.
0,0...1600,0% Poziom wyzwolenia wskaznika ,ponad limitem” dla sterowania Patrz parametr
momentem. 46.03
46.41  Skalowanie impulséw Definiuje poziom wyzwalania dla wskaznika ,impuls KWh” na 1,000 kWh
kWh 50 ms. Wyjscie impulsu to bit 9 parametru 05.22 Stowo
diagnostyczne 3.
0,001... 1000,000 kWh LImpuls kWh” poziomu wyzwalania. 1=1kWh
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47 Magazyn danych Parametry magazynu danych, w ktérych mozna zapisa¢
dane i z ktérych mozna odczyta¢ dane, uzywajac ustawien
zrédiowych i docelowych innych parametrow.
Nalezy pamietaé, ze istniejg rézne parametry magazynu
dla réznych typéw danych.
Patrz tez sekcja Parametry magazynowania danych (strona 98).
47.01  Magazyn danych 1 Parametr magazynu danych 1. 0,000
real32 Parametry 47.01...47.04 to 32-bitowe liczby rzeczywiste, ktorych
mozna uzy¢ jako warto$ci zrédtowych innych parametrow.
-2147483,008... 32-bitowa liczba rzeczywista (zmiennoprzecinkowa). -
2147483,008
47.02  Magazyn danych 2 Parametr magazynu danych 2. 0,000
real32 Patrz tez parametr 47.01.
-2147483,008... 32-bitowa liczba rzeczywista (zmiennoprzecinkowa). -
2147483,008
47.03  Magazyn danych 3 Parametr magazynu danych 3. 0,000
real32 Patrz tez parametr 47.01.
-2147483,008... 32-bitowa liczba rzeczywista (zmiennoprzecinkowa). -
2147483,008
47.04  Magazyn danych 4 Parametr magazynu danych 4. 0,000
real32 Patrz tez parametr 47.01.
-2147483,008... 32-bitowa liczba rzeczywista (zmiennoprzecinkowa). -
2147483,008
47.11 Magazyn danych 1int32 | Parametr magazynu danych 9. 0
-2147483648... 32-bitowa liczba catkowita. -
2147483647
47.12  Magazyn danych 2 int32 | Parametr magazynu danych 10. 0
-2147483648... 32-bitowa liczba catkowita. -
2147483647
47.13  Magazyn danych 3int32 | Parametr magazynu danych 11. 0
-2147483648... 32-bitowa liczba catkowita. -
2147483647
47.14  Magazyn danych 4 int32 | Parametr magazynu danych 12. 0
-2147483648... 32-bitowa liczba catkowita. -
2147483647
47.21  Magazyn danych 1int16 | Parametr magazynu danych 17. 0
-32768...32767 Dane 16-bitowe. 1=1
47.22  Magazyn danych 2 int16 | Parametr magazynu danych 18. 0
-32768...32767 Dane 16-bitowe. 1=1
47.23  Magazyn danych 3int16 | Parametr magazynu danych 19. 0
-32768...32767 Dane 16-bitowe. 1=1
47.24  Magazyn danych 4 int16 | Parametr magazynu danych 20. 0
-32768...32767 Dane 16-bitowe. 1=1
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49 Port komunikacyjny
panelu

Ustawienia komunikacji dla portu panelu sterowania
przemiennika czestotliwosci.

49.01  Numer ID wezla

Okresla identyfikator wezta przemiennika czestotliwosci.
Wszystkie urzadzenia podtgczone do sieci muszg mie¢ unikalny
identyfikator wezta.

Uwaga: W przypadku przemiennikdw czegstotliwosci pracujgcych
w sieci zaleca sie zarezerwowac ID 1 dla
zapasowych/zastepczych przemiennikéw czestotliwosci.
Uwaga: Zmiany w tym parametrze zaczynajg obowigzywaé

po ponownym uruchomieniu jednostki sterujgcej lub gdy
poprawno$¢ nowych ustawien zostanie sprawdzona za

pomocg parametru 49.06 Odswiez ustawienia.

1...32

Identyfikator wezta.

1=1

49.03  Szybko$c¢ transmisji

Definiuje szybkos$¢ transmisji potgczenia.

Uwaga: Zmiany w tym parametrze zaczynajg obowigzywac
po ponownym uruchomieniu jednostki sterujgcej lub gdy
poprawno$¢ nowych ustawien zostanie sprawdzona za
pomocg parametru 49.06 Ods$wiez ustawienia.

115,2 kb/s

38,4 kb/s

38,4 kbit/s.

57,6 kb/s

57,6 kbit/s.

86,4 kb/s

86,4 kbit/s.

115,2 kb/s

115,2 kbit/s.

230,4 kb/s

230,4 kbit/s.

gl Bl N

49.04  Czas utraty komunikacji

Okresla limit czasu dla komunikacji panelu starowania (lub
programu komputerowego). Jesli przerwa w komunikacji trwa
dtuzej niz limit czasu, podejmowane zostaje dziatanie okreslone
parametrem 49.05 Reakcja na utrate komunik..

Uwaga: Zmiany w tym parametrze zaczynajg obowigzywac

po ponownym uruchomieniu jednostki sterujgcej lub gdy
poprawno$¢ nowych ustawien zostanie sprawdzona za pomocg
parametru 49.06 Od$wiez ustawienia.

10,0 s

0,3...3000,0 s

Limit czasu utraty komunikacji panelu sterowania/programu
komputerowego.

10=1s

49.05  Reakcja na utrate
komunik.

Okresla sposob, w jaki przemiennik czestotliwosci reaguje na
przerwe w komunikacji z panelem sterowania (lub programem
komputerowym).

Uwaga: Zmiany w tym parametrze zaczynajg obowigzywaé
po ponownym uruchomieniu jednostki sterujgcej lub gdy
poprawnos$¢ nowych ustawien zostanie sprawdzona za
pomocag parametru 49.06 Ods$wiez ustawienia.

Blad

Bez dziatania

Zadna czynno$¢ nie jest wykonywana.

Btad

Przemiennik czestotliwosci jest wytgczany awaryjnie z powodu
btedu 7081 Utrata panelu sterowania.

Ostatnia predkos¢

Przemiennik czestotliwo$ci generuje ostrzezenie A7EE Utrata

panelu i blokuje predko$¢ na poziomie, na ktérym pracowat.

Predkos¢ jest okreslana na podstawie aktualnej predkosci

przy uzyciu filtrowania dolnoprzepustowego 850 ms.
OSTRZEZENIE! Nalezy upewni¢ sig, ze mozna

A bezpiecznie kontynuowa¢ pracg w przypadku przerwy
w komunikacji.

Bezpieczna wart. zad.
predk.

Przemiennik czestotliwo$ci generuje ostrzezenie A7EE Utrata

panelu i ustawia predko$¢ na warto$¢ okreslong parametrem

22.41 Bezpieczna w. zad. predk. (lub 28.41 Bezpieczna wart.

zad. czest., jesli uzywana jest warto$¢ zadana czestotliwosci).
OSTRZEZENIE! Nalezy upewni¢ sig, ze mozna

A bezpiecznie kontynuowac¢ pracg w przypadku przerwy
w komunikacji.




Parametry 263

Nr Nazwa/wartos¢ Opis Wartos¢
domysina
FbEq 16
49.06  Odswiez ustawienia Dotyczy ustawien parametrow 49.07...49.05. Gotowe
Uwaga: Ods$wiezanie moze spowodowac przerwe
w komunikacji, wiec wymagane moze by¢ ponowne
potaczenie przemiennika czestotliwosci.
Gotowe Wykonano od$wiezanie lub nie zazgdano od$wiezenia. 0
Konfiguruj Odswiezanie parametrow 49.01...49.05. Zostaje automatycznie | 1
przywrécona warto$¢ Gotowe.
49.19  Widok gt. 1 panelu podst. | Wybiera parametry wys$wietlane w widoku gtéwnym 1 panelu Auto
zintegrowanego lub panelu podstawowego (ACS-BP-S).
Auto Wyswietla domysine parametry fabryczne. 0
Uzyta predkos¢ silnika 01.01 Uzyta predko$¢ silnika 1
Czestotliwos¢ wyjsciowa | 01.06 Czestotliwos¢ wyjsciowa 3
Prad silnika 01.07 Prad silnika 4
Procent wartosci 01.08 Prad silnika % wart.znam.siln. 5
znamionowej pradu silnika
Moment silnika 01.10 Moment silnika 6
Napigcie DC 01.11 Napigcie DC 7
Moc wyjsciowa 01.14 Moc wyjsciowa 8
W. zad. predkosci przed | 23.01 W.zad.predkosci przed ramp. 10
ramp.
W. zad. predkosci po 23.02 W. zad. predko$ci po ramp. "
ramp.
Uzywana w. zad. 24.01 Uzyta wart. zad. predkosci 12
predkosci
Uzywana w. zad. 28.02 Wyjscie rampy w. zad. czest. 14
czestotliwosci
Wyjscie PID procesu 40.01 PID procesu: akt. wart. wyj. 16
Wzbudzenie czujnika Wyjscie jest uzywane do dostarczenia pradu wzbudzania do 20
temp. 1 czujnika temperatury 1, patrz parametr 35.11 Temperatura 1:
Zrédfo Patrz tez sekcja Ochrona termiczna silnika (strona 90).
Uzyta bezwzgledna 01.61 Uzyta bezwzgl. pred. silnika 26
predkosc silnika
Procent bezwzglednej 01.62 Bezwzgledna predk. silnika % 27
predkosci silnika
Bezwzglgedna 01.63 Bezwzgl.czestotliwos¢ wyj. 28
czestotliwos¢ wyjsciowa
Bezwzgledny moment 01.64 Bezwzgl. moment silnika 30
silnika
Bezwzglgdna moc 01.66 Bezwzgl. moc wyjsciowa 31
wyjsciowa
Bezwzgledna moc na 01.68 Bezwzgledna moc na wale silnika 32
wale silnika
Wyjscie zewnetrznego 71.01 Aktualna wart. zewn. PID 33
regulatora PID1
Magazyn danych AO1 13.91 Magazyn danych AO1. 37
Inny
49.20  Widok gt. 2 panelu podst. | Wybiera parametry wyswietlane w widoku gtéwnym 2 panelu Auto

zintegrowanego lub panelu podstawowego (ACS-BP-S).
Patrz parametr 49.19 pod katem dostepnych opgiji.
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49.21  Widok gt. 3 panelu podst. | Wybiera parametry wyswietlane w widoku gtéwnym 3 panelu Auto
zintegrowanego lub panelu podstawowego (ACS-BP-S).
Patrz parametr 49.19 pod katem dostepnych opcji.
49.30  Ukryw. menu panelu Parametry stuzgce do ukrywania menu poziomu gtéwnego 0000h
podst. panelu zintegrowanego lub panelu podstawowego (ACS-BP-S).
Wartosci to:
0 = Menu widoczne
1 = Menu ukryte
Bit Wart.
0 Dane silnika
1 Sterowanie silnikiem
2 Makra sterowania
3 Diagnostyka
4 Zarezerwowane
5 Parametry
6...15 Zarezerwowane
0000h...FFFFh 1=1
49.219 Widok gt. 4 panelu podst. | Wybiera parametry wyswietlane w widoku gtéownym 4 panelu Auto
zintegrowanego lub panelu podstawowego (ACS-BP-S).
Dostepne opcje zawiera opis parametru 49.79.
49.220 Widok gt. 5 panelu podst. | Wybiera parametry wyswietlane w widoku gtéwnym 5 panelu Auto
zintegrowanego lub panelu podstawowego (ACS-BP-S).
Dostepne opcje zawiera opis parametru 49.79.
49.221 Widok gt. 6 panelu podst. | Wybiera parametry wyswietlane w widoku gtéwnym 6 panelu Auto
zintegrowanego lub panelu podstawowego (ACS-BP-S).
Dostepne opcje zawiera opis parametru 49.79.
58 Wbudowana Konfiguracja wbudowanego interfejsu komunikacyjnego (EFB).
magistrala Patrz rozdziat Sterowanie przez magistrale za posrednictwem
g g wbudowanego interfejsu EFB.
komunikacyjna
58.01 Wigczenie protokotu Wigcza/wytgcza interfejs wbudowanej magistrali komunikacyjnej | Brak
i wybiera uzywany protokdt.
Brak Brak (komunikacja wyfgczona). 0
Modbus RTU Interfejs wbudowanej magistrali komunikacyjnej jest wigczony 1
i uzywa protokotu Modbus RTU.
58.02 D protokotu Wyswietla ID protokotu i wersje. -
Ten parametr jest tylko do odczytu.
ID protokotu i wersja. 1=1
58.03  Adres wezta Definiuje adres wezla przemiennika czgstotliwosci w tgczu 1
magistrali komunikacyjne;j.
Dopuszczalne sg wartosci 1...247. Dwa urzadzenia o takim
samym adresie nie sg dopuszczalne jednoczesnie on-line.
Zmiany w tym parametrze zaczynajg obowigzywac po
ponownym uruchomieniu jednostki sterujgcej lub gdy
poprawno$¢ nowych ustawien zostanie sprawdzona za pomocg
parametru 58.06 Sterowanie komunikacjg (Od$wiez ustawienia).
0...255 Adres wezta (dopuszczalne sg wartosci 1...127). 1=1
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58.04  Szybkosc transmisji Definiuje szybko$¢ transmisji tgcza magistrali komunikacyjne;j. 19,2 kb/s
Kiedy uzywana jest opcja Autowykrywanie, ustawienie
parzysto$ci magistrali musi by¢ znane i skonfigurowane
w parametrze 58.05 Parzystosc. Kiedy parametr 58.04
Szybko$¢ transmisji ma ustawiong warto$¢ Autowykrywanie,
ustawienia EFB nalezy od$wieza¢ przy uzyciu parametru 58.06.
Magistrala jest monitorowana przez okreslony czas, a wykryta
szybko$¢ transmisji jest ustawiana jako warto$¢ tego parametru.
Zmiany w tym parametrze zaczynajg obowigzywac po
ponownym uruchomieniu jednostki sterujacej lub gdy
poprawno$¢ nowych ustawien zostanie sprawdzona za pomocag
parametru 58.06 Sterowanie komunikacjg (Od$wiez ustawienia).
Autowykrywanie Szybkos$¢ transmisji jest wykrywana automatycznie. 0
4,8 kb/s 4,8 kbit/s. 1
9,6 kb/s 9,6 kbit/s. 2
19,2 kb/s 19,2 kbit/s. 3
38,4 kb/s 38,4 kbit/s. 4
57,6 kb/s 57,6 kbit/s. 5
76,8 kb/s 76,8 kbit/s. 6
115,2 kb/s 115,2 kbit/s. 7
58.05  Parzystosc Okresla typ bitu parzystosci oraz liczbe bitéw stopu. 8 »
Zmiany w tym parametrze zaczynajg obowigzywaé po PARZYSTOSC
ponownym uruchomieniu jednostki sterujacej lub gdy 1
poprawno$¢ nowych ustawien zostanie sprawdzona za pomocg
parametru 58.06 Sterowanie komunikacjg (Od$wiez ustawienia).
8 BRAK 1 Osiem bitéw danych, brak bitu parzystosci, jeden bit stopu. 0
8 BRAK 2 Osiem bitéw danych, brak bitu parzystosci, dwa bity stopu. 1
8 PARZYSTOSC 1 Osiem bitéw danych, bit parzystosci, jeden bit stopu. 2
8 NIEPARZYSTOSC 1 Osiem bitéw danych, bit nieparzystosci, jeden bit stopu. 3
58.06  Sterowanie komunikacjg | Wprowadza zmiany ustawien EFB lub aktywuje tryb wyciszony. | Wtgczone
Wigczone Normalna praca. 0
Odswiez ustawienia Odswieza ustawienia (parametry Modbus 58.017...58.05, 1
58.14...58.17, 58.25, 58.28...58.34) i wprowadza zmiany
ustawien konfiguracji EFB.
Zostaje automatycznie przywrdcona wartos¢ Wigczone.
Tryb wyciszony Aktywuje tryb wyciszony (nie sg przekazywane komunikaty). 2

Tryb wyciszony mozna przerwac, aktywujgc wybor Odswiez
ustawienia tego parametru.
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58.07  Diagnostyka komunikacji | Wy$wietla stan komunikacji EFB. -
Ten parametr jest tylko do odczytu.
Nalezy zauwazy¢, ze nazwa jest widoczna tylko wtedy,
gdy wystepuje btad (warto$¢ bitu to 1).
Bit Nazwa Opis
0 Inicjalizacja nieudana 1 = Inicjalizacja EFB nieudana
1 Btad konf. adres. 1 = Adres wezta niedopuszczalny przez protokét
2 Tryb wyciszony 1 = Transmisja przemiennika czegstotliwosci niedopuszczalna
0 = Transmisja przemiennika czestotliwosci dopuszczalna
3 Auto. szybkos¢ trans.
4 Btad okablowania 1 = Wykryto btedy (mozliwos¢ zamiany kabli A/B)
5 Btad parzystosci 1 = Wykryto btad: sprawdz parametry 58.04 i 58.05
6 Btad szybkosci trans. 1 = Wykryto btad: sprawdz parametry 58.05i 58.04
7 Brak akt. magistrali 1 = Otrzymano 0 bajtéw podczas ostatnich 5 sekund
8 Brak pakietow 1 = Wykryto 0 pakietéow (adresowanych do dowolnego urzadzenia)
podczas ostatnich 5 sekund
9 Szum lub btad adres. 1 = Wykryto btedy (zaktécenia lub inne urzadzenie on-line z tym
samym adresem)
10 Utrata kom. 1 = Otrzymano 0 zaadresowanych do przemiennika czestotliwo$ci
w ramach limitu czasu (58.716)
1 Utrata st. ster./w. zad. 1 = Brak sfowa sterowania lub warto$ci zadanych w ramach limitu
czasu (58.16)
12 Nieaktywne Zarezerwowane
13 Protokét 1 Zarezerwowane
14 Protokot 2 Zarezerwowane
15 Btad wewnetrzny 1 = Wykryto btedy wewnetrzne
0000h...FFFFh Stan komunikacji EFB. 1=
58.08  Odebrane pakiety Wyswietla liczbe prawidtowych pakietow zaadresowanych do -
przemiennika czestotliwosci. Podczas normalnej pracy ta liczba
stale ro$nie.
Mozna go zresetowac w panelu sterowania, przytrzymujgc
nacisniety przycisk Reset przez ponad 3 sekundy.
0...4294967295 Liczba prawidtowych pakietéw zaadresowanych do 1=
przemiennika czestotliwosci.
58.09  Przesfane pakiety Wyswietla liczbe prawidtowych pakietéw przestanych do -
przemiennika czestotliwo$ci. Podczas normalnej pracy ta liczba
stale ro$nie.
Mozna go zresetowa¢ w panelu sterowania, przytrzymujgc
nacisniety przycisk Reset przez ponad 3 sekundy.
0...4294967295 Liczba przestanych pakietow. 1=
58.10  Wszystkie pakiety Wyswietla licznik prawidtowych pakietow zaadresowanych do -
dowolnego urzadzenia na magistrali. Podczas normalnej pracy
ta liczba stale rosnie.
Mozna go zresetowac w panelu sterowania, przytrzymujac
nacisniety przycisk Reset przez ponad 3 sekundy.
0...4294967295 Liczba wszystkich odebranych pakietow. 1=
58.11  Bfedy UART Wyswietla liczbe btedéw znakéw odebranych przez przemiennik | -

czestotliwosci. Rosnacy licznik wskazuje na problem
konfiguracyjny w magistrali.

Mozna go zresetowa¢ w panelu sterowania, przytrzymujgc
nacisniety przycisk Reset przez ponad 3 sekundy.

0...4294967295

Liczba btedéw UART. 1=
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58.12  Btedy CRC Wyswietla liczbe pakietéw z btedami CRC odebranych przez -

przemiennik czestotliwosci. Rosnacy licznik wskazuje na
zaktécenia w magistrali.

Mozna go zresetowa¢ w panelu sterowania, przytrzymujac
nacisniety przycisk Reset przez ponad 3 sekundy.

0...4294967295 Liczba btedow CRC. 1=1
58.14  Reakcja na utrate Okresla sposob, w jaki przemiennik czgstotliwosci reaguje na Btad
komunik. przerwe w komunikacji EFB. Przemiennik czgstotliwosci nie jest

wyzwalany, jesli z EFB zostata otrzymana tylko warto$¢ zadana
i wystapita utrata komunikaciji.

Zmiany w tym parametrze zaczynajg obowigzywac po
ponownym uruchomieniu jednostki sterujacej lub gdy
poprawnos$¢ nowych ustawien zostanie sprawdzona za pomoca
parametru 58.06 Sterowanie komunikacjg (Od$wiez ustawienia).
Patrz tez parametry 58.15 Tryb utraty komunikacjii 58.16 Czas

utraty komunikacji.
Bez dziatania Bez dziatania (monitorowanie wytaczone). 0
Btad Przemiennik czestotliwosci jest wytaczany awaryjnie z powodu | 1

btedu 6681 Utrata komunikacji EFB. Ma to miejsce tylko wtedy,
gdy sterowanie w aktywnej lokalizacji sterowania jest
oczekiwane z EFB.

Ostatnia predkos¢ Przemiennik czgstotliwosci generuje ostrzezenie A7CE Utrata 2

komunikacji EFB i blokuje predko$¢ na poziomie, na ktérym

pracowat. Predkos¢ jest okreslana na podstawie aktualnej predkosci

przy uzyciu filtrowania dolnoprzepustowego 850 ms. Ma to miejsce

tylko wtedy, gdy jest oczekiwane sterowanie przy uzyciu EFB.
OSTRZEZENIE! Nalezy upewni¢ sie, ze mozna

A bezpiecznie kontynuowac prace w przypadku przerwy
w komunikaciji.

Bezpieczna wart. zad. Przemiennik czestotliwosci generuje ostrzezenie A7CE Utrata 3
predk. komunikacji EFB i ustawia predkos$¢ na warto$¢ okreslong
parametrem 22.41 Bezpieczna w. zad. predk. (lub 28.41
Bezpieczna wart. zad. czest., jesli uzywana jest warto$¢ zadana
czestotliwosci). Ma to miejsce tylko wtedy, gdy jest oczekiwane
sterowanie przy uzyciu EFB.
OSTRZEZENIE! Nalezy upewni¢ sig, ze mozna
A bezpiecznie kontynuowa¢ prace w przypadku przerwy
w komunikacji.

Zawsze btad Przemiennik czestotliwo$ci jest wylaczany awaryjnie z powodu 4
btedu 6681 Utrata komunikacji EFB. Dzieje sig tak, nawet gdy
przemiennik czestotliwosci dziata w lokalizacji sterowania, gdzie nie
jest uzywany start/stop EFB lub stosowana jest wartos¢ zadana.

Ostrzezenie Przemiennik czestotliwosci generuje ostrzezenie A7CE Utrata 5
komunikacji EFB. Ma to miejsce nawet wtedy, gdy sterowanie
przy uzyciu EFB nie jest oczekiwane.
OSTRZEZENIE! Nalezy upewni¢ sig, ze mozna
bezpiecznie kontynuowac prace w przypadku przerwy
w komunikaciji.

58.15  Tryb utraty komunikacji Definiuje, ktére typy wiadomosci resetuja licznik przekroczenia St ster./Zad1/
limitu czasu w celu wykrycia utraty komunikacji EFB. Zad2

Zmiany w tym parametrze zaczynajg obowigzywac po
ponownym uruchomieniu jednostki sterujgcej lub gdy
poprawno$¢ nowych ustawien zostanie sprawdzona za pomocg
parametru 58.06 Sterowanie komunikacjg (Od$wiez ustawienia).
Patrz réwniez parametry 58.14 Reakcja na utrate komunik. i
58.16 Czas utraty komunikacji.

Dowolny komunikat Dowolny komunikat zaadresowany do przemiennika 1
czestotliwosci resetuje limitu czasu.

St. ster. / Zad1 / Zad2 Zapis stowa sterowania lub warto$ci zadanej resetuje limit czasu. | 2
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58.16

Czas utraty komunikacji

Okresla limit czasu dla komunikacji EFB. Jesli przerwa

w komunikaciji trwa diuzej niz limit czasu, podejmowane zostaje
dziatanie okreslone parametrem 58.714 Reakcja na utrate komunik.
Zmiany w tym parametrze zaczynajg obowigzywac po
ponownym uruchomieniu jednostki sterujacej lub gdy
poprawno$¢ nowych ustawien zostanie sprawdzona za pomocg

parametru 58.06 Sterowanie komunikacjg (Od$wiez ustawienia).

Zobacz réwniez parametr 58.15 Tryb utraty komunikacji.

Uwagi:

+ Po wigczeniu zasilania wystepuje 30-sekundowe opdznienie
uruchomienia. Podczas opdznienia wytaczone jest
monitorowanie przerwy w komunikacji (ale sama komunikacja
moze by¢ aktywna).

3,0s

0,0...6000,0 s

Limit czasu komunikacji EFB.

58.17

Opdznienie transmisji

Definiuje minimalne opdznienie odpowiedzi oprécz statego
opdznienia narzuconego protokotem.

Zmiany w tym parametrze zaczynajg obowigzywac po
ponownym uruchomieniu jednostki sterujgcej lub gdy
poprawno$¢ nowych ustawien zostanie sprawdzona za pomocg

parametru 58.06 Sterowanie komunikacjg (Od$wiez ustawienia).

0... 65535 ms

Minimalne opéznienie odpowiedzi.

58.18

Stowo sterowania EFB

Wyswietla niezmodyfikowane stowo stanu przestane przez
przemiennik czestotliwosci do sterownika Modbus. Do celéw
debugowania.

Ten parametr jest tylko do odczytu.

0...FFFFFFFFh

Stowo sterowania przesytane przez sterownik do przemiennika
czestotliwosci.

58.19

Stowo stanu EFB

Wyswietla niezmodyfikowane stowo sterowania w celu
debugowania.
Ten parametr jest tylko do odczytu.

0...FFFFFFFFh

Stowo sterowania przesytane przez przemiennik czestotliwosci
do sterownika.

58.25

Profil sterowania

Definiuje profil komunikacji uzywany przez protokét.

Zmiany w tym parametrze zaczynajg obowigzywa¢ po
ponownym uruchomieniu jednostki sterujgcej lub gdy
poprawno$¢ nowych ustawien zostanie sprawdzona za pomocg

parametru 58.06 Sterowanie komunikacjg (Od$wiez ustawienia).

ABB Drives

ABB Drives

Profil sterowania przemiennikami czestotliwos$ci ABB
(z 16-bitowym stowem sterujgcym)

Profil DCU

Profil sterowania DCU (z 16- lub 32-bitowym stowem sterujgcym)

5

58.26

EFB: typ wartosci
zadanej 1

Okresla typ i skalowanie wartos$ci zadanej 1 przy uzyciu
interfejsu wbudowanej magistrali komunikacyjne;j.
Skalowana warto$¢ zadana jest wyswietlana przez parametr
03.09 Wart. zadana 1 EFB.

Predkosc lub
czestotliwosc

Predkos$¢ lub
czestotliwose

Typ i skalowanie sg wybierane automatycznie zgodnie
z aktywnym trybem pracy w nastepujgcy sposob:

Tryb pracy

(patrz par. 19.07) Typ wartosci zadanej 1

Sterowanie predkoscig Predkos¢

Sterowanie momentem Predkosc¢

Sterowanie czestotliwoscig Czestotliwosé

Transparentne

Skalowanie nie jest stosowane.

Ogolne

Ogdlna warto$¢ zadana bez konkretnej jednostki. Skalowanie:
1=100.

Moment

Warto$¢ zadana momentu. Skalowanie jest okreslone przez
parametr 46.03 Skalowanie momentu.
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Predkos¢ Warto$¢ zadana predkosci. Skalowanie jest okreslone przez 4
parametr 46.01 Skalowanie predkosci.
Czestotliwosé Warto$¢ zadana czestotliwosci. Skalowanie jest okreslone przez | 5
parametr 46.02 Skalowanie czestotliwosci.
58.27  EFB: typ wartosci Okresla typ i skalowanie wartosci zadanej 2 przy uzyciu Predko$¢ lub
zadanej 2 interfejsu wbudowanej magistrali komunikacyjne;j. czestotliwos$c
Skalowana warto$¢ zadana jest wyswietlana przez parametr
03.10 Wart. zadana 2 EFB.
58.28  Typ wart. aktualnej 1 Okresla typ/zrodto i skalowanie warto$ci aktualnej 1 przesytane | Predko$c lub
EFB do sieci magistrali komunikacyjnej za pomocg interfejsu czestotliwo$¢
wbudowanej magistrali komunikacyjne;j.
Predkos¢ lub Typ i skalowanie sg wybierane automatycznie zgodnie 0
czestotliwose z aktywnym trybem pracy w nastepujacy sposob:
Tryb pracy Typ aktualny 1 (zrédto) Skalowanie
(patrz par. 19.01)
Sterowanie predkoscig Predko$é 46.01 Skalowanie
Sterowanie momentem | (01.071 Uzyta predkos¢ silnika) predkosci
Sterowanie Czestotliwos¢ 46.02 Skalowanie
czestotliwoscig (01.06 Czestotliwosc wyjsciowa) czestotliwosci
Transparentne Warto$¢ wybrana parametrem 58.31 Zrédfo transp. w. akt. 1 1
EFB jest przesytana jako warto$¢ aktualna 1. Nie jest stosowane
skalowanie (skalowanie 16-bitowe to 1 = 1 jednostka).
Ogolne Warto$¢ wybrana parametrem 58.31 Zrédfo transp. w. akt. 1 2
EFB jest przesytana jako aktualna warto$¢ 1 ze skalowaniem
16-bitowym 100 = 1 jednostka (tzn. liczba catkowita i dwa
miejsca dziesietne).
Moment Parametr 01.10 Moment silnika jest przesytany jako warto$¢ 3
aktualna 1. Skalowanie jest okre$lone przez parametr 46.03
Skalowanie momentu.
Predkos¢ Parametr 01.01 Uzyta predko$c silnika jest przesytany jako 4
warto$¢ aktualna 1. Skalowanie jest okre$lone przez parametr
46.01 Skalowanie predko$ci.
Czestotliwosc Parametr 071.06 Czestotliwos¢ wyjsciowa jest przesytany jako 5
warto$¢ aktualna 1. Skalowanie jest okre$lone przez parametr
46.02 Skalowanie czestotliwoSci.
58.29  Typ wart. aktualnej 2 Okresla typ/zrodio i skalowanie wartosci aktualnej 2 przesytane | Transparentne
EFB do sieci magistrali komunikacyjnej za pomocg interfejsu
wbudowanej magistrali komunikacyjnej.
Predkos¢ lub Typ/zrédto i skalowanie sg wybierane automatycznie zgodnie 0
czestotliwosé z aktywnym trybem pracy w nastepujacy sposob:
Tryb pracy Typ aktualny 1 (zrédto) Skalowanie
(patrz par. 19.017)
Sterowanie predkoscig Predkosé 46.01 Skalowanie
Sterowanie momentem | (01.07 Uzyta predkosc silnika) predkosci
. Czestotliwo$c ;
Sterowanie (01.06 Czestotliwosé 46.02 Skalowanie
czestotliwoscig S czestotliwosci
wyjéciowa)
Transparentne Warto$¢ wybrana parametrem 58.32 Zrédfo transp. w. akt. 2 1

EFB jest przesytana jako warto$¢ aktualna 2. Nie jest stosowane
skalowanie (skalowanie 16-bitowe to 1 = 1 jednostka).
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Ogolne

Warto$¢ wybrana parametrem 58.32 Zrédfo transp. w. akt. 2
EFB jest przesytana jako aktualna wartosc¢ 2 ze skalowaniem
16-bitowym 100 = 1 jednostka (tzn. liczba catkowita i dwa
miejsca dziesietne).

2

Moment

Parametr 01.10 Moment silnika jest przesytany jako warto$é
aktualna 2. Skalowanie jest okreslone przez parametr 46.03
Skalowanie momentug.

Predkosc¢

Parametr 01.01 Uzyta predko$c¢ silnika jest przesytany jako
wartos$¢ aktualna 2. Skalowanie jest okreslone przez parametr
46.01 Skalowanie predkosci.

Czestotliwosé

Parametr 01.06 Czestotliwos$¢ wyjSciowa jest przesytany jako
warto$¢ aktualna 2. Skalowanie jest okreslone przez parametr
46.02 Skalowanie czestotliwosci.

58.31

Zrédio transp. w. akt. 1
EFB

Okresla zrodto wartosci aktualnej 1, gdy parametr 58.28 Typ
wart. aktualnej 1 EFB jest ustawiony na warto$¢ Transparentne.

Nie wybrano

Nie wybrano

Brak.

0

Inny

Wybér zrodta (patrz Wyrazenia i skroty).

58.32

Zrédfo transp. w. akt. 2
EFB

Okresla zrodto wartosci aktualnej 1, gdy parametr 58.29 Typ
wart. aktualnej 2 EFB jest ustawiony na warto$¢ Transparentne.

Nie wybrano

Nie wybrano

Brak.

Inny

Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty).

58.33

Tryb adresowania

Definiuje mapowanie pomigdzy parametrami oraz
przetrzymywanie rejestréw w zakresie rejestru Modbus
400101...465535.

Zmiany w tym parametrze zaczynajg obowigzywac po
ponownym uruchomieniu jednostki sterujgcej, lub gdy
poprawno$¢ nowych ustawien zostanie sprawdzona za pomocag

parametru 58.06 Sterowanie komunikacjg (Od$wiez ustawienia).

Tryb 0

Tryb 0

Warto$ci 16-bitowe (grupy 1...99. indeksy 1...99):

Adres rejestru = 400000 + 100 x grupa parametréw + indeks
parametréw. Na przyktad, parametr 22.80 bytby mapowany w
rejestrze w nastepujgcy sposob: 400000 + 2200 + 80 = 402280.
Wartosci 32-bitowe (grupy 1...99. indeksy 1...99):

Adres rejestru = 420000 + 200 x grupa parametréw + 2 x indeks
parametréw. Na przyktad, parametr 22.80 bytby mapowany w
rejestrze w nastepujacy sposob: 420000 + 4400 + 160 = 424560.

Tryb 1

Warto$ci 16-bitowe (grupy 1...255, indeksy 1...255):

Adres rejestru = 400000 + 256 x grupa parametrow + indeks
parametréw. Na przykiad, parametr 22.80 bytby mapowany w
rejestrze w nastgpujacy sposéb: 400000 + 5632 + 80 = 405712.

Tryb 2

Wartosci 32-bitowe (grupy 1...127, indeksy 1...255):
Adres rejestru = 400000 + 512 x grupa parametréw + 2 x indeks
parametréw. Na przyktad, parametr 22.80 bytby mapowany w

rejestrze w nastepujgcy sposob: 400000 + 11264 + 160 = 411424.

58.34

Kolejnos$¢ stow

Wybiera kolejnos$¢, w jakiej przekazywane sg 16-bitowe rejestry
32-bitowych parametréw.

Dla kazdego rejestru pierwszy bajt zawiera bajt wysoki, a drugi
bajt zawiera baijt niski.

Zmiany w tym parametrze zaczynajg obowigzywac po
ponownym uruchomieniu jednostki sterujgcej, lub gdy
poprawno$¢ nowych ustawien zostanie sprawdzona za pomocg

parametru 58.06 Sterowanie komunikacjg (Od$wiez ustawienia).

NIS-WYS

WYS-NIS

Pierwszy rejestr zawiera stowo wysokie, a drugi bajt zawiera
stowo niskie.

NIS-WYS

Pierwszy rejestr zawiera stowo niskie, a drugi bajt zawiera stowo
wysokie.
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58,101 Dane I/O 1 Definiuje adres w przemienniku czgstotliwo$ci, ktérego uzywa Stowo

magistrala nadrzedna Modbus podczas odczytu lub zapisu pod
adresem rejestru odpowiadajgcym rejestrowi Modbus 1 (400001).
Urzadzenie nadrzedne definiuje typ danych (wejscie lub
wyjécie). Wartos$¢ przekazywana jest w ramce Modbus
sktadajacej sie z dwoch stow 16-bitowych. Jesli wartos¢ jest
16-bitowa, jest przekazywana w stowie LSW (najmniej znaczace
stowo). Jesli wartosc¢ jest 32-bitowa, kolejny parametr jest
réwniez zarezerwowany dla niej i musi by¢ ustawiony na
warto$¢ Brak.

sterowania 16-
bitowe

Brak Bez mapowania, rejestr jest zawsze réwny zero. 0
Stowo sterowania ABB Drives, CiA402 i 16-bitowe profile transparentne: 16-bitowe | 1
16-bitowe stowo sterowania; Profil DCU: dolne 16 bitéw stowa sterowania
DCU
Warto$¢ zadana 1 Warto$¢ zadana 1 (16 bity) 2
16-bitowa
Warto$¢ zadana 2 Warto$¢ zadana 2 (16 bity) 3
16-bitowa
Stowo stanu 16-bitowe Profil ABB Drives: 16-bitowe stowo stanu przemiennika 4
czestotliwosci ABB; Profil DCU: dolne 16 bitéw stowa stanu DCU
Warto$é aktualna 1 Wartos$¢ aktualna 1 (16 bity) 5
16-bitowa
Wartos¢ aktualna 2 Warto$¢ aktualna 2 (16 bity) 6
16-bitowa
Stowo sterowania Stowo sterowania (32 bity) 1
32-bitowe
Warto$¢ zadana 1 Wartos¢ zadana 1 (32 bity) 12
32-bitowa
Warto$¢ zadana 2 Warto$¢ zadana 2 (32 bity) 13
32-bitowa
Stowo stanu 32-bitowe Stowo stanu (32 bity) 14
Warto$¢ aktualna 1 Wartos¢ aktualna 1 (32 bity) 15
32-bitowa
Wartos¢ aktualna 2 Wartos$¢ aktualna 2 (32 bity) 16
32-bitowa
Stowo sterowania 2 Profil ABB Drives: nieuzywany; Profil DCU: gérne 16 bitéw stowa | 21
16-bitowe sterowania DCU
Stowo stanu 2 16-bitowe | Profil ABB Drives: nieuzywany / zawsze zero; Profil DCU: gorne | 24
16 bitéw stowa stanu DCU.
Stowo sterowania RO/DIO | Parametr 10.99 Sftowo sterowania RO/DIO. 31
Magazyn danych AO1 Parametr 13.91 Magazyn danych AO1. 32
Magazyn danych Parametr 40.91 Magazyn danych sprz. zwrotnego. 40
sprzezenia zwrotnego
Magazyn danych nastawy | Parametr 40.92 Magazyn danych nastawy 41
Inny Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty). -
58.102 Dane l/O 2 Definiuje adres w przemienniku czestotliwosci, ktérej uzywa Wartosc
magistrala nadrzedna Modbus podczas odczytu lub zapisu zadana 1 16-
pod adresem rejestru 400002. bitowa
Dostepne opcje zawiera opis parametru 58,701 Dane /O 1.
58.103 Dane l/O 3 Definiuje adres w przemienniku czgstotliwo$ci, ktérej uzywa Warto$é
magistrala nadrzedna Modbus podczas odczytu lub zapisu zadana 2 16-
pod adresem rejestru 400003. bitowa

Dostgpne opcje zawiera opis parametru 58,701 Dane I/O 1.
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58.104 Dane I/O 4 Definiuje adres w przemienniku czestotliwosci, ktorej uzywa Stowo stanu
magistrala nadrzedna Modbus podczas odczytu lub zapisu 16-bitowe
pod adresem rejestru 400004.

Dostepne opcje zawiera opis parametru 58,701 Dane I/O 1.

58.105 Dane I/O 5 Definiuje adres w przemienniku czestotliwosci, ktorej uzywa Wartosc
magistrala nadrzedna Modbus podczas odczytu lub zapisu aktualna 1 16-
pod adresem rejestru 400005. bitowa
Dostepne opcje zawiera opis parametru 58,707 Dane I/O 1.

58.106 Dane I/O 6 Definiuje adres w przemienniku czestotliwosci, ktérej uzywa Wartosc
magistrala nadrzegdna Modbus podczas odczytu lub zapisu aktualna 2 16-
pod adresem rejestru 400006. bitowa
Dostepne opcje zawiera opis parametru 58,707 Dane I/O 1.

58.107 Dane I/O 7 Selektor parametru dla adresu rejestru Modbus 400007. Brak
Dostepne opcje zawiera opis parametru 58,707 Dane I/O 1.

58.108 Dane I/O 8 Selektor parametru dla adresu rejestru Modbus 400008. Brak
Dostepne opcje zawiera opis parametru 58,707 Dane I/O 1.

58.109 Dane I/O 9 Selektor parametru dla adresu rejestru Modbus 400009. Brak
Dostepne opcje zawiera opis parametru 58,701 Dane I/O 1.

58.110 Dane I/O 10 Selektor parametru dla adresu rejestru Modbus 400010. Brak
Dostepne opcje zawiera opis parametru 58,707 Dane I/O 1.

58.111  Dane I/O 11 Selektor parametru dla adresu rejestru Modbus 400011. Brak
Dostepne opcje zawiera opis parametru 58,701 Dane I/O 1.

58.112 Dane I/O 12 Selektor parametru dla adresu rejestru Modbus 400012. Brak
Dostepne opcje zawiera opis parametru 58,707 Dane I/O 1.

58.113 Dane I/O 13 Selektor parametru dla adresu rejestru Modbus 400013. Brak
Dostepne opcje zawiera opis parametru 58,701 Dane I/O 1.

58.114 Dane I/O 14 Selektor parametru dla adresu rejestru Modbus 400014. Brak

Dostepne opcje zawiera opis parametru 58,707 Dane I/O 1.

71 Zewnetrzny regulator

Konfiguracja zewnetrznego PID.

PID1

71.01  Aktualna wart. zewn. PID | Patrz parametr 40.01 PID procesu: akt. wart. wyj. -
71.02 Akt wart. sprzezenia zwr. | Patrz parametr 40.02 PID procesu: akt.wart.sprz.zw. -
71.03  Aktualna wart. nastawy Patrz parametr 40.03 PID procesu: akt.wart.nastawy. -
71.04  Aktualna wart. uchybu Patrz parametr 40.04 PID procesu: akt.wart.odchyl. -
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Nr Nazwa/wartos¢ Opis Wartos¢
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71.06  Stowo stanu PID Wyswietla informacje o stanie regulacji zewngtrznego PID -
dla procesu.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
Bit Nazwa Wartos¢
0 PID: aktywne 1 = Regulacja PID dla procesu aktywna.
1 Zarezerwowane
2 Wyjécie zablokowane [1 = Wyjécie regulatora PID procesu zablokowane. Bit jest ustawiony, jesli
parametr 71.38 Aktywacja zamrozenia wyj. ma warto§¢ PRAWDA lub
aktywna jest funkcja strefy nieczutosci (bit 9 jest ustawiony).
3...6 Zarezerwowane
7 Wyijscie: gomy limit |1 = Wyjscie PID jest ograniczone przez parametr 40.37.
8 Wyijscie: dolny limit |1 = Wyjscie PID jest ograniczone przez parametr 40.36.
9 Strefa nieczutosci 1 = Strefa nieczutosci jest aktywna.
aktywna
10...11 |Zarezerwowane
12 Aktywna nastawa 1 = Aktywna nastawa wewnetrzna (patrz par. 40.16...40.16)
wewnetrzna
13...15 |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Stowo stanu regulacji PID dla procesu. 1=1
71.07  Tryb pracy regulatora Patrz parametr 40.07 Tryb pracy regulatora PID procesu. Wiyt.
PID
71.08  Zrodto sprzezenia zwr. 1 | Patrz parametr 40.08 Zest. 1: zrédfo sprz. zwrot. 1. Nie wybrano
71.11 Czas filtru sprzezenia Patrz parametr 40.11 Zest. 1: czas filtru sprz. zwrot.. 0,000 s
ZWr.
71.14  Skalowanie nastawy Definiuje (razem z parametrem 71.15 Skalowanie wyjscia) 1500,00
ogdlny wspétczynnik skalowania dla zewnetrznego tancucha
regulacji PID. Skalowanie mozna wykorzysta¢, gdy na przyktad
nastawa procesu jest wejsciem w Hz, a wyjscie regulatora PID
jest uzywane jako warto$¢ obr./min w sterowaniu predkoscia.
W takim przypadku parametr moze by¢ ustawiony na 50, a
parametr 771.15na predko$¢ znamionowa silnika przy 50 Hz.
W rezultacie otrzymywane jest wyjécie regulatora PID [77.15],
gdy odchylenie (nastawa - sprzezenie zwrotne) = [71.14] i
[71.321=1.
Uwaga: Skalowanie opiera sie na wspotczynniku stosunku
pomiedzy parametrami 77.74 i 71.15. Na przyktad wartosci 50 i
1500 powodujg takie samo skalowanie co 1 3.
-200000,00... Podstawa nastawy procesu. 1=1
200000,00
71.15  Skalowanie wyjscia Patrz parametr 71.14 Skalowanie nastawy. 1500,00
-200000,00... Podstawa wyjécia regulatora PID procesu. 1=1
200000,00
71.16  Zrédto nastawy 1 Patrz parametr 40.16 Zest. 1: zrédfo nastawy 1. Nie wybrano
71.19 Wybor 1 wewn. nastawy | Patrz parametr 40.19 Zest. 1: wybor wewn. nast. 1. Nie wybrano
71.20  Wybdr 2 wewn. nastawy | Patrz parametr 40.20 Zest. 1: wybor wewn. nast. 2. Nie wybrano
71.21 Wewnetrzna nastawa 1 Patrz parametr 40.21 Zest. 1: wewn. nastawa 1. 0,00 jednostek
klienta PID
71.22  Wewnetrzna nastawa 2 Patrz parametr 40.22 Zestaw 1: wewn. nastawa 2. 0,00 jednostek
klienta PID
71.23  Wewnetrzna nastawa 3 Patrz parametr 40.23 Zestaw 1: wewn. nastawa 3. 0,00 jednostek
klienta PID
71.26  Min. nastawy Patrz parametr 40.26 Zest. 1: min. nastawy. 0,00
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71.27  Maks. nastawy Patrz parametr 40.27 Zest. 1: maks. nastawy. 200000,00
71.31  Odwrdcenie uchybu Patrz parametr 40.31 Zest. 1: odwr. rézniczk. Bez
regul. odwrécenia (W
zad - sp zwr)
71.32  Wzmocnienie Patrz parametr 40.32 Zest. 1: wzmocnienie. 1,00
71.33  Czas catkowania Patrz parametr 40.33 Zest. 1: czas catkowania. 60,0 s
71.34  Czas rézniczkowania Patrz parametr 40.34 Zest. 1: czas rozniczk.. 0,000 s
71.35  Czas filtru rézniczk. Patrz parametr 40.35 Zest. 1: czas filtru rézniczk. 0,0s
71.36  Min. wyjscie Patrz parametr 40.36 Zest. 1: min. wyjscie. -200000.00
71.37  Maks. wyjscie Patrz parametr 40.37 Zest. 1: maks. wyjscie. 200000,00
71.38  Aktywacja zamrozenia Patrz parametr 40.38 Zest. 1: blokow. wyjscia wt. Nie wybrano
wyj.
71.39  Zakres strefy nieczutosci | Program sterujgcy poréwnuje warto$¢ bezwzgledng parametru 0,0
71.04 Aktualna wart. uchybu ze strefg nieczutosci zdefiniowang
tym parametrem. Jesli warto$¢ bezwzgledna znajduje sie w
strefie nieczuto$ci dla okresu zdefiniowanego parametrem 771.40
Opoznienie strefy nieczut., tryb strefy nieczutosci PID jest
aktywowany i ustawiany jest bit 9 stowa 771.06 Stowo stanu PID
dla parametru Strefa nieczutosci aktywna. Nastgpnie blokowane
jest wyjscie PID i ustawiany jest bit 2 stowa 71.06 Sfowo stanu
PID dla parametru Wyjscie zablokowane.
Jesli wartos¢ bezwzgledna jest rowna lub wigksza niz strefa
nieczutosci, tryb strefy nieczutosci jest dezaktywowany.
0,0...200000,0 Zakres 1=1
71.40  Opoznienie strefy Definiuje op6znienie strefy nieczutosci dla funkciji strefy 0,0s
nieczut. nieczuto$ci. Patrz parametr 71.39 Zakres strefy nieczutosci.
0,0...3600,0 s Opoznienie 1=1s
71.58  Zwieksz zabezpieczenie | Patrz parametr 40.58 Zest. 1: zwieksz zabezp.. Nie
71.59  Zmniejsz zabezpieczenie | Patrz parametr 40.59 Zest. 1: zmniejsz zabezp.. Nie
71.62 Akt wart. nastawy wewn. | Patrz parametr 40.62 Wewn. akt. wart. nast. PID. -
71.79  Jednostki zewnetrznego | Patrz parametr 40.79 Zestaw jednostek 1. 4
PID
95 Konfiguracja Rozne ustawienia zwigzane ze sprzgtem.
sprzetowa
95.01  Napigcie zasilania Wybiera zakres napigcia zasilania. Ten parametr jest uzywany Automatyczni
przez przemiennik czestotliwo$ci, aby okresli¢ napigcie e/
znamionowe sieci zasilajgcej. Parametr wptywa réwniez na prad | nie wybrano
znamionowy i funkcje sterowania napieciem pradu statego
przemiennika czestotliwosci (limity wyzwalania i aktywacji
czopera hamowania).
OSTRZEZENIE! Nieprawidtowe ustawienie moze
A spowodowaé niekontrolowane przyspieszenie silnika
lub przecigzenie czopera badz rezystora hamowania.
Uwaga: Ponizsze opcje zalezg od elementéw sprzetowych
przemiennika czestotliwosci. Jesli dla przemiennika
czestotliwosci prawidtowy jest tylko jeden zakres napiecia,
jest on wybierany domysinie.
Automatycznie / Nie wybrano zakresu napigcia. Przemiennik czgstotliwosci nie 0

nie wybrano rozpocznie modulacji przed wyborem zakresu, chyba ze
parametr 95.02 Adaptacyjne limity napiecia ma wartos¢ Wigcz.
W takiej sytuacji przemiennik czestotliwosci samodzielnie
szacuje napiecie zasilania.
208...240 V 208...240 V, dostgpne dla przemiennikéw czestotliwosci 1

ACS180-04-xxxx-1/-2
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380...415V

380...415 V, dostepne dla przemiennikéw czestotliwosci
ACS180-04-xxxx-4

2

440...480 V

440...480 V, dostepne dla przemiennikéw czestotliwosci
ACS180-04-xxxx-4

95.02

Adaptacyjne limity
napiecia

Aktywuje limity napiecia adaptacyjnego.

Limity napigcia adaptacyjnego mogg by¢ uzywane na przyktad
jesli modut zasilajgcy IGBT jest uzywany do podniesienia
poziomu napiecia DC. Jes$li komunikacja pomiedzy inwerterem
i modutem zasilajgcym IGBT jest aktywna, limity napiecia

sg powigzane z wartoscig zadang napiecia DC z modutem
zasilajgcym IGBT. W przeciwnym razie limity sg obliczane

na podstawie zmierzonego napiecia DC na koniec sekwencji
wstepnego tadowania.

Ta funkcja jest réwniez przydatna, jesli napiecie zasilania AC jest
wysokie, poniewaz poziomy ostrzezenia sg odpowiednio
zwigkszane.

Wtgcz

Wytacz

Wytgczone limity napigcia adaptacyjnego.

Wiacz

Witgczone limity napigcia adaptacyjnego.

95.03

Szacowane napigcie
zasilania AC

Napiecie zasilania AC szacowane za pomocg obliczen.
Oszacowanie jest wykonywane za kazdym razem, gdy wigczane
jest zasilanie przemiennika czestotliwo$ci i opiera sie na
predkosci wzrostu poziomu napigcia szyny DC, gdy
przemiennik czestotliwo$ci zasila szyng DC.

0,0...65535,0 V

Napigcie.

10=1V

95.20

Stowo opgji sprzetowych 1

Okresla opcje zwigzane z elementami sprzetowymi, ktére
wymagajg zréznicowanych wartos$ci domysinych parametrow.
Przywrécenie parametréw nie dziata na ten parametr.

Bit Nazwa Wartos¢
0 Czestotliwose Jesli zostanie zmieniona warto$¢ tego bitu, nalezy catkowicie zresetowac
zasilania 60 Hz przemiennik czestotliwo$ci po wprowadzeniu zmiany. Po zresetowaniu

nalezy wybraé ponownie uzywane makro.
Patrz sekcja Réznice w warto$ciach domysinych pomiedzy ustawieniami
czestotliwo$ci zasilania 50 Hz i 60 Hz na str. 297. 0 = 50 Hz.
1=60Hz.

1...12 Zarezerwowane

13 Aktywacja filtru du/dt [Jesli aktywne, zewnetrzny filtr du/dt jest potgczony z wyjsciem przemiennika
czestotliwosci/inwertera. To ustawienie ograniczy czestotliwo$¢ kluczowania
wyjscia i wymusi petng predkos¢ wentylatora modutu przemiennika
czestotliwosci/inwertera.
0 = filtr du/dt nieaktywny.
1= filtr du/dt aktywny.

14...15 |Zarezerwowane

0000h...FFFFh

Stowo konfiguracji opcji zwigzanych z elementami sprzetowymi.

1=1
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95.26

Wykrywanie roztgczenia

silnika

Umozliwia uzycie roztgcznika silnika lub wybiera zrédto
sygnatu zezwolenia. Gdy parametr jest wigczony, przemiennik
czestotliwosci nie jest wyzwalany ze wzgledu na awarie, kiedy
wykryje roztgczenie, ale dziata dalej i wraca do normalnego
dziatania po ponownym podtgczeniu.

Gdy ten parametr jest wigczony, przemiennik czestotliwosci

wykonuje nastepujgca sekwencje:

1. Silnik zostaje roztaczony. Przemiennik wykrywa roztaczenie
i sygnalizuje je ostrzezeniem A784. Przemiennik
czestotliwosci dalej dziata i oczekuje na ponowne
podtgczenie silnika.

2. Silnik zostaje ponownie podtgczony: Przemiennik
czestotliwosci wykrywa ponowne podtgczenie, usuwa
ostrzezenie i wraca do normalnego dziatania. Uzywana jest
ostatnia aktywna warto$¢ zadana sprzed roztgczenia.

Uwaga: Ta funkcja jest dostepna jedynie w trybie skalarnym. Ten

parametr nie wptywa na dziatanie w trybie wektorowym.

Wylgcz

0

Wytgcz.

1

Wigcz.

95.200 Tryb wentylatora

chtodzgcego

Zmiana trybu sterowania wentylatorem chtodzgcym

Auto

Wentylator chtodzacy jest sterowany automatycznie

Zawsze witgczone

Wentylator chtodzacy zawsze jest wigczony

96 System Wybor jezyka, poziomy dostepu, wybor makro, zapisywanie
i przywracanie parametréw, ponowne uruchamianie jednostki
sterujgcej, zestawy parametréw uzytkownika, wybér jednostki,
obliczanie sumy kontrolnej parametru, blokada uzytkownika.
96.01  Jezyk Wybiera jezyk interfejsu parametréw i innych informaciji Nie wybrano
wyswietlanych na panelu sterowania.
Uwagi:
» Nie wszystkie jezyki wymienione ponizej musza by¢
obstugiwane.
» Ten parametr nie wplywa na jezyki widoczne w programie
komputerowym Drive Composer. (Ustawienia te okreslono
w obszarze Widok — Ustawienia — Domysiny jezyk
przemiennika czestotliwosci).
Nie wybrano Wybierz jezyk. 0
English Angielski. 1033
Deutsch Niemiecki. 1031
Italiano Wioski. 1040
Espaniol Hiszpanski. 3082
Portugues Portugalski. 2070
Nederlands Holenderski. 1043
Francgais Francuski. 1036
Suomi Finski. 1035
Svenska Szwedzki. 1053
Russki Rosyjski. 1049
Polski Polski. 1045
Turkge Turecki. 1055
Chinese Chinski uproszczony. 2052

(Simplified, PRC)
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96.02 Kod W tym parametrze mozna wprowadzi¢ kody dostepu, aby 0
aktywowacé dalsze poziomy dostgpu, na przykiad dodatkowe
parametry, blokade parametru itd. Patrz parametr 96.03 Stan
poziomu dostepu.
Wprowadzenie wartosci ,358” przetgcza blokadg parametru.
Zapobiega to zmianie wszystkich pozostatych parametrow
w panelu sterowania lub programie komputerowym Drive
Composer.
Wprowadzenie kodu uzytkownika (domy$Inie ,10000000")
wigcza parametry 96.700...96.102, ktérych mozna uzy¢ do
zdefiniowania nowego kodu uzytkownika i wybrania dziatan,
ktérym nalezy zapobiec.
Wprowadzenie nieprawidtowego kodu spowoduje zamknigcie
blokady uzytkownika, jesli jest otwarta, tzn. ukryje parametry
96.100...96.102. Po wprowadzeniu kodu nalezy sprawdzi¢,
czy parametry sg faktycznie ukryte.
Uwaga: Zalecamy zmiang domysinego kodu uzytkownika.
Warto réwniez zapoznac sig z sekcjg Blokada uzytkownika
(na str. 100).
0...99999999 Kod hasta. -
96.03  Stan poziomu dostepu Wyswietla, ktére poziomy dostepu zostaty aktywowane za 0b0000
pomoca kodéw dostepu podanych w parametrze 96.02 Kod.
Bit Nazwa
0 Uzytkownik koncowy
1 Serwis
2,3 Zarezerwowane
4 Dtugie menu
5..10 Zarezerwowane
1 Poziom dostepu OEM 1
12 Poziom dostgpu OEM 2
13 Poziom dostepu OEM 3
14 Blokada parametru
15 Zarezerwowane
0b0000...0b1111 Aktywne poziomy dostepu. -
96.04 Wybor makra Wybiera makro sterowania. Wigcej informacji mozna znalez¢ Gotowe
w rozdziale Makra sterowania.
Po dokonaniu wyboru automatycznie przywracana jest warto$¢
parametru Gotowe.
Uwaga: Po zmianie domysinych wartosci parametréw makra
nowe ustawienia zaczynajg od razu obowigzywacé i sg wazne
nawet wtedy, gdy zasilanie przemiennika czgstotliwosci zostanie
wylaczone i wigczone. Dostepna jest jednak kopia zapasowa
domyslnych ustawien parametréw (ustawienia fabryczne)
kazdego makra standardowego.
Gotowe Zakonczono wybdr makra; normalna obstuga. 0
ABB standard Makro ABB standard. Do skalarnego sterowania silnikiem. 1
Recznie/automatycznie Makro sterowania recznego/automatycznego. 2
Recznie/PID Makro reczne/regulator PID. 3
Modbus RTU Modbus RTU 5
Alternatywne Makro alternatywne 12
Potencjometr silnika Makro Potencjometr silnika 13




278 Parametry

Nr Nazwal/wartos¢ Opis Wartos¢
domysina
FbEq 16
PID Makro regulacji PID 14
96.05  Makro aktywne Wyswietla, ktére makro sterujace jest obecnie wybrane. Wiecej | ABB standard
informacji mozna znalez¢ w rozdziale Makra sterowania.
Aby zmieni¢ makro, nalezy uzy¢ parametru 96.04 Wyboér makra.
Gotowe Zakonczono wybor makra; normalna obstuga. 0
ABB standard Makro ABB standard. Do skalarnego sterowania silnikiem. 1
Recznie/automatycznie Makro sterowania recznego/automatycznego. 5
Recznie/PID Makro reczne/regulator PID. 8
Modbus RTU Modbus RTU 9
Alternatywne Makro alternatywne 12
Potencjometr silnika Makro Potencjometr silnika 13
PID Makro regulacji PID 14
96.06  Przywrécenie parametru | Przywraca oryginalne ustawienia programu sterujgcego, tzn. Gotowe
wartosci domysine parametrow.
Uwaga: Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.
Gotowe Zakonczono przywracanie. 0
Przywré¢ domysine Przywracane sg wartosci domysine wszystkich edytowalnych 8
warto$ci parametréw, z wyjatkiem:
« danych silnika oraz wynikéw biegu identyfikacyjnego;
» tekstéw uzytkownika, takich jak niestandardowe ostrzezenia i
btedy (btedy zewnetrzne i zmiany) oraz nazwa przemiennika
czestotliwosci;
« ustawien komunikacji panelu sterowania/komputera;
» ustawien adaptera komunikacyjnego;
* wybranego makra sterowania i implementowanych przez nie
wartos$ci domysinych parametru;
» parametru 95.20 Stowo opcji sprzetowych 1 i
implementowanych przez niego zréznicowanych wartosci
domysinych.
« parametréw konfiguracji blokady uzytkownika
96.100...96.102.
Wyczys$¢ wszystko Przywracane sg wartosci domysine wszystkich edytowalnych 62
warto$ci parametréw, z wyjatkiem:
» tekstow uzytkownika, takich jak niestandardowe ostrzezenia i
btedy (btedy zewnetrzne i zmiany) oraz nazwa przemiennika
czestotliwosci;
» ustawien komunikacji panelu sterowania’komputera;
« ustawienia adaptera komunikacyjnego (usuwa wszystkie
istniejgce ustawienia)
* wybranego makra sterowania i implementowanych przez nie
warto$ci domysinych parametru;
* parametru 95.20 Stowo opcji sprzetowych 1 i
implementowanych przez niego zréznicowanych wartosci
domysinych.
« parametréw konfiguracji blokady uzytkownika
96.100...96.102.
Komunikacja z programem komputerowym jest przerywana
podczas przywracania.
Resetuj wszystkie ust. Wszystkie ustawienia zwigzane z magistralg komunikacyjng i 32
mag. kom komunikacjg sg przywracane do wartosci domysinych.
Uwaga: Komunikacja z magistralg komunikacyjng, panelem
sterowania i programem komputerowym jest przerywana
podczas przywracania.
Resetuj widok gtéwny Przywraca domys$ine warto$ci parametréw uktadu widoku 512

gtéwnego zdefiniowane przez uzywane makro sterowania.
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Resetuj teksty uzytk. Przywracane sg wartosci domysine wszystkich tekstow 1024
koncowego uzytkownika koficowego, w tym nazwa przemiennika, informacje
kontaktowe, dostosowane teksty komunikatéw o btedach i
ostrzezen oraz jednostka waluty.
Jesli warto$¢ parametru 40.79 jest ustawiona na Tekst
uzytkownika, to jednostka PID jest réwniez resetowana. Jesli
parametr 40.79 ma inng wartos¢, jednostki PID nie mozna
zresetowac.
Resetuj dane silnika Przywracane sg wszystkie domysine warto$ci znamionowe 2
silnikéw i wyniki biegéw identyfikacyjnych.
Resetuj wszystko do Przywracane sg poczatkowe wartosci fabryczne ustawien i 34560
ustawien fabrycznych wszystkich dostgpnych do edycji parametréw oprécz
zroznicowanych wartosci domysinych wdrozonych przy uzyciu
parametru 95.20.
96.07  Reczne zapisanie Zapisuje prawidtowe warto$ci parametréw w pamieci trwatej Gotowe
parametru karty sterowania przemiennika czestotliwosci, aby zapewnic¢
mozliwos¢ kontynuacji po wytgczeniu i wigczeniu zasilania.
Nalezy zapisa¢ parametry za pomocg tego parametru, aby
« zapisa¢ wartosci przestane z magistrali komunikacyjnej
« podczas uzywania zewnetrznego zasilania +24 V DC do
jednostki sterujgcej. Pozwala to zapisa¢ zmiany parametrow
przed wytgczeniem jednostki sterujgcej. Zasilanie ma bardzo
krétki czas trzymania po wytgczeniu.
Uwaga: Nowa warto$¢ parametru jest automatycznie
zapisywana podczas zmiany z programu komputerowego lub
panelu sterowania, ale nie podczas zmiany przez potgczenie
adaptera komunikacyjnego.
Gotowe Zakonczono zapisywanie. 0
Zapisz Zapisywanie w toku. 1
96.08  Rozruch karty sterowania | Zmiana warto$ci tego parametru na 1 powoduje ponowne 0
uruchomienie jednostki sterujgcej (bez potrzeby
przeprowadzania cyklu wtgczania/wytgczania catego modutu
przemiennika czestotliwosci).
Zostaje automatycznie przywrécona warto$¢ 0.
0 Bez dziatania 1=1
1 Ponowne uruchomienie jednostki sterujgcej.
96.10  Zestaw uzytk.: stan Wyswietla stan zestawdw parametréw uzytkownika. -
Ten parametr jest tylko do odczytu.
Patrz tez sekcja Zestawy parametrow uzytkownika (strona 97).
Nie dotyczy Zadne zestawy parametréw uzytkownika nie zostaty zapisane. 0
tadowanie Zestaw uzytkownika jest tadowany. 1
Zapisywanie Zestaw uzytkownika jest zapisywany. 2
Btad Nieprawidtowy lub pusty zestaw parametréw. 3
Aktywne we/wy Zestaw uzytkownika 1 zostat wybrany za pomoca parametréw 4
uzytkownika1 96.12 Zest. uzytk.: tryb I/O we1i96.13 Zest. uzytk.: tryb I/0 we2.
Aktywne we/wy Zestaw uzytkownika 2 zostat wybrany za pomocg parametréw 5
uzytkownika2 96.12 Zest. uzytk.: tryb I/O we1i 96.13 Zest. uzytk.: tryb I/0 we2.
Aktywne we/wy Zestaw uzytkownika 3 zostat wybrany za pomoca parametréw 6
uzytkownika3 96.12 Zest. uzytk.: tryb I/O we1i96.13 Zest. uzytk.: tryb I/0 we2.
Aktywne we/wy Zestaw uzytkownika 4 zostat wybrany za pomocg parametréw 7
uzytkownika4 96.12 Zest. uzytk.: tryb I/O we1i 96.13 Zest. uzytk.: tryb I/O we2.
Kopia zapasowa Zestaw uzytkownika 1 zostat zapisany lub zatadowany. 20
uzytkownika1
Kopia zapasowa Zestaw uzytkownika 2 zostat zapisany lub zatadowany. 21

uzytkownika2
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Kopia zapasowa Zestaw uzytkownika 3 zostat zapisany lub zatadowany. 22
uzytkownika3
Kopia zapasowa Zestaw uzytkownika 4 zostat zapisany lub zatadowany. 23
uzytkownika4
96.11  Zest. uzytk.: Umozliwia zapisanie lub przywrdcenie do czterech Bez dziatania
zapisz/zataduj niestandardowych zestawoéw ustawien parametrow.
Zestaw, ktory byt uzywany przed wytgczeniem zasilania
przemiennika czestotliwosci, jest uzywany po kolejnym wigczeniu.
Uwagi:
» Niektore ustawienia konfiguracji sprzetu, takie jak, parametry
konfiguracji magistrali komunikacyjnej i enkodera (grupy
14...16, 47, 50...58 i 92...93), nie sg zawarte w zestawach
parametrow uzytkownika.
* Zmiany parametréow dokonane po wczytaniu zestawu nie
sg automatycznie zapisywane — muszg zostac¢ zapisane
za pomocg tego parametru.
+ Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.
Bez dziatania Zakonczono operacje tadowania lub zapisywania; normalna praca. | 0
Tryb 1/O wybrany przez tadowanie zestawu parametrow uzytkownika za pomocg 1
uzytk. parametréw 96.12 Zest. uzytk.: tryb I/O wet i 96.13 Zest. uzytk.:
tryb I/O we2.
taduj zestaw 1 tadowanie zestawu parametrow uzytkownika 1. 2
taduj zestaw 2 tadowanie zestawu parametrow uzytkownika 2. 3
taduj zestaw 3 tadowanie zestawu parametrow uzytkownika 3. 4
taduj zestaw 4 tadowanie zestawu parametrow uzytkownika 4. 5
Zapisz w zestawie 1 Zapisanie zestawu parametréow uzytkownika 1. 18
Zapisz w zestawie 2 Zapisanie zestawu parametréw uzytkownika 2. 19
Zapisz w zestawie 3 Zapisanie zestawu parametréw uzytkownika 3. 20
Zapisz w zestawie 4 Zapisanie zestawu parametréw uzytkownika 4. 21
96.12  Zest. uzytk.: tryb I/O we1 | Jesli parametr 96.11 Zest. uzytk.: zapisz/zataduj ma ustawiong | Nie wybrano

wartos$¢ Tryb I/O wybrany przez uzytk., parametr wybiera zestaw
parametréw uzytkownika razem z parametrem 96.13 Zest.
uzytk.: tryb /O we2 w nastgpujacy sposob:

Stan zrédta Stan zrodta Wybrany zestaw
zdefiniowany przez | zdefiniowany przez parametrow
parametr 96.12 parametr 96.13 uzytkownika
0 0 Zestaw 1
1 0 Zestaw 2
0 1 Zestaw 3
1 1 Zestaw 4

Nie wybrano 0. 0
Wybrano 1. 1
DI Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 0). 2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (710.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 1). 3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (710.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 2). 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 3). 5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (710.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). 6
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Nadzér 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru. 24
Nadzor 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru. 25
Nadzoér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru. 26
Nadzér 4 Bit 3 parametru 32.071 Stan nadzoru 27
Nadzér 5 Bit 4 parametru 32.01 Stan nadzoru. 28
Nadzér 6 Bit 5 parametru 32.01 Stan nadzoru. 29
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty). -
96.13  Zest. uzytk.: tryb I/O we2 | Patrz parametr 96.12 Zest. uzytk.: tryb I/0 we1. Nie wybrano
96.16  Wybdr jednostki Wybiera jednostke parametréw wskazujgcych moc, 0b0000
temperature i moment.

Bit Nazwa Informacja

0 Jednostka mocy |0 = kW
(mechaniczna) [1=Km

1 Zarezerwowane

2 Jednostka 0=°C
temperatury 1=°F

3 Zarezerwowane
Jednostka 0=Nm (N-m)
momentu 1= Ibft (Ib-ft)

5...15 Zarezerwowane

0b0000...0b1111 Stowo wyboru jednostki. 1=1

96.51  Czy$crej. btedow i Czysci wszystkie zdarzenia z dziennikoéw bteddw i zdarzen Gotowe
zdarzen przemiennika.
Gotowe 0 = Bez dziatania. 0
Reset 1 = Resetuje (czysci) rejestr btedéw i zdarzen. 1

96.54  Dziatanie sumy Wybiera spos6b reagowania przemiennika czgstotliwosci, Bez dziatania
kontrolnej « gdy parametr 96.55 Stowo sterowania suma kontrolng. bit 8 =

1 (Zatw. suma kontr. A): jesli suma kontrolna parametru 96.68
Aktualna suma kontrolna A nie odpowiada parametrowi 96.71
Zatw. suma kontr. A i/lub

« gdy parametr 96.55 Sftowo sterowania suma kontrolna, bit 9 =
1 (Zatw. suma kontr. B): je$li suma kontrolna parametru 96.69
Aktualna suma kontrolna B nie odpowiada parametrowi 96.72
Zatw. suma kontr. B.

Bez dziatania Zadna czynno$é nie jest wykonywana. (Funkcja sumy kontrolnej | O
nie jest uzywana).

Zdarzenie Przemiennik czestotliwosci generuje wpis dziennika zdarzen 1
(B686 Niezgodna suma kontrolna).

Ostrzezenie Przemiennik czestotliwos$ci generuje ostrzezenie (A686 2
Niezgodna suma kontrolna).

Ostrzez. i Przemiennik czestotliwosci generuje ostrzezenie (A686 3

uniemozliwienie startu Niezgodna suma kontrolna).

Nie mozna uruchomi¢ przemiennika czestotliwosci.

Btad Przemiennik czestotliwosci jest wytgczany awaryjnie z powodu | 4
btedu 6200 Niezgodna suma kontrolna.
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96.55

Stowo sterowania sumg
kontrolng

Blty 8...9 decydujg o wykonywanych poréwnaniach:

Bit 8 = 1 (Zatw. suma kontr. A). Parametr 96.68 Aktualna
suma kontrolna A jest poréwnywany z parametrem 96.71
Zatw. suma kontr. A illub

+ Bit9 =1 (Zatw. suma kontr. A): jesli parametr 96.69 Aktualna
suma kontrolna B jest poréwnywany z parametrem 96.72
Zatw. suma kontr. B.

Bity 12...13 wybierajg zatwierdzone (referencyjne) parametry

sumy kontrolnej, do ktérych kopiowane sg aktualne sumy

kontrolne z parametrow.

« Bit12 =1 (Ust. zatw. suma kontr. A): Warto$¢ parametru
96.68 Aktualna suma kontrolna A jest kopiowana do
parametru 96.71 Zatw. suma kontr. A i/lub

« Bit 13 =1 (Ust. zatw. suma kontr. B): Warto$¢ parametru
96.69 Aktualna suma kontrolna B jest kopiowana do
parametru 96.72 Zatw. suma kontr. B.

0b0000

Bit Nazwa

Informacja

0..7 Zarezerwowane

8 Zatw. suma kontr. A

Wytgczone.

1 = Wigczone: Obserwowana jest suma kontrolna A (96.77). 0 =

9 Zatw. suma kontr. B

Wytgczone.

1 = Wigczone: Obserwowana jest suma kontrolna B (96.72). 0 =

10...11  |Zarezerwowane

12 Ust. zatw. suma kontr. A

96.71. 0 = Gotowe (kopiowanie zostato
wykonane).

1 = Ustawione: Skopiuj warto$¢ parametru 96.68 do parametru

13 Ust. zatw. suma kontr. B

96.72. 0 = Gotowe (kopiowanie zostato
wykonane).

1 = Ustawione: Skopiuj warto$¢ parametru 96.69 do parametru

14..15 |Zarezerwowane

0b0000...0b1111

Stowo ster. sumg kontrolng

1=1

96.68

Aktualna suma kontrolna
A

Wyswietla aktualng sume kontrolng A konfiguracji parametrow.
Suma kontrolna A jest generowana i aktualizowana po kazdym
wybraniu dziatania w parametrach 96.54 Dziatanie sumy
kontrolneji 96.55 Stowo sterowania sumg kontrolng, bit 8 = 1
(Zatw. suma kontr. A).

Zestaw parametréw dla obliczania sumy kontrolnej A nie
obejmuje parametrow ustawien magistrali komunikacyjnej.
Parametry uwzglgdniane przy obliczaniu sumy kontrolnej A to
parametry, ktére uzytkownik moze edytowac, pochodzgce z grup
parametréw 10, 15, 19, 20, 21, 22, 23, 24, 25, 28, 30, 31, 32, 35,
36, 37, 40, 41, 45, 46, 71, 95, 96, 97, 98 i 99.

Warto réwniez zapoznac sie z sekcjg Obliczanie sumy kontrolnej
parametru (na str. 98).

0x0000

0x0000...0xffff

Aktualna suma kontrolna A.
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96.69

Aktualna suma kontrolna

Wyswietla aktualng sume kontrolng B konfiguracji parametréw.
Suma kontrolna B jest generowana i aktualizowana po kazdym
wybraniu dziatania w parametrach 96.54 Dziatanie sumy
kontrolnej i 96.55 Stowo sterowania sumag kontrolng, bit 9 = 1
(Zatw. suma kontr. B).

Zestaw parametrow dla sumy kontrolnej B nie obejmuje
parametréw:

« ustawienia magistrali komunikacyjnej,

« ustawien danych silnika,

« ustawien danych energii.

Parametry uwzgledniane przy obliczaniu sumy kontrolnej B to
parametry, ktére uzytkownik moze edytowa¢, pochodzace z grup
parametrow 10, 15, 19, 20, 21, 22, 23, 24, 25, 28, 30, 31, 32, 35,
36, 37, 40, 41,46, 71, 95,96 i 97.

Warto réwniez zapoznac sig z sekcjg Obliczanie sumy kontrolnej
parametru (na str. 98).

0x0000

0x0000...0xffff

Aktualna suma kontrolna B.

1=1

96.71

Zatw. suma kontr. A

Zatwierdzona (referencyjna) suma kontrolna A.

0x0000

0x0000...0xffff

Zatw. suma kontr. A

96.72

Zatw. suma kontr. B

Zatwierdzona (referencyjna) suma kontrolna B.

0x0000

0x0000...0xffff

Zatw. suma kontr. B

96.78

Tryb zgodno$ci 550

Umozliwia/uniemozliwia uzytkownikowi protokotu Modbus
dostep do wybranego zestawu parametréw przy uzyciu
numeraciji rejestru 550.

Patrz obstugiwane parametry w sekcji Wsteczna zgodnos$¢
parametrow obstugiwanych przez protokét Modbus z
urzgdzeniem 550 na stronie 298.

Nieaktywne

Wytacz

Tryb zgodnosci 550 jest wylaczony

Wigczone

Tryb zgodnosci 550 jest wigczony

96.100

Zmien kod uzytkownika

(Widoczne, gdy blokada uzytkownika jest otwarta)

Aby zmieni¢ biezacy kod uzytkownika, wprowadz nowy kod do
tego parametru, jak réwniez do parametru 96.7107 Potwierdz kod
uz.. Ostrzezenie A6B1 bedzie aktywne do momentu
potwierdzenia nowego kodu. Aby anulowaé zmiane kodu,
zamknij blokade uzytkownika bez potwierdzenia. Aby zamkng¢
blokade, wprowadz nieprawidtowy kod w parametrze 96.02 Kod,
aktywuj parametr 96.08 Rozruch karty sterowania lub wytacz

i wigcz zasilanie.

Warto réwniez zapoznac sig z sekcjg Blokada uzytkownika

(na str. 100).

10000000

10000000...
99999999

Nowy kod uzytkownika.

96.101

Potwierdz kod uz.

(Widoczne, gdy blokada uzytkownika jest otwarta)
Potwierdza nowy kod uzytkownika wprowadzony w parametrze
96.100 Zmien kod uzytkownika.

10000000...
99999999

Potwierdzenie nowego kodu uzytkownika.
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96.102 Funkcja blokady uzytk. (Widoczne, gdy blokada uzytkownika jest otwarta) 0000h

Wybiera dziatania lub funkcje chronione blokadg uzytkownika.
Nalezy zauwazy¢, ze zmiany zostang wprowadzone tylko
wtedy, gdy blokada uzytkownika jest zamknieta. Patrz parametr

96.02 Kod.
Bit Nazwa Informacja
0 Wytgcz poziomy 1 = Poziomy dostgpu ABB (serwis, zaawansowany programista itp.;
dostepu ABB patrz 96.03) wytgczone
1 Zamrdz stan blokady |1 = Uniemozliwienie zmiany stanu blokady parametrow, tzn. kod 358
parametréw nie dziala
2 Wytacz pobieranie 1 = Uniemozliwienie pobierania plikéw na przemiennik czgstotliwosci.
plikow Dotyczy to
« aktualizacji programéw wbudowanych
* przywrécenia parametrow
« fadowania programéw adaptacyjnych i aplikacyjnych
« zmiany widoku gtéwnego panelu sterowania
« edycji tekstow przemiennika czestotliwosci
« edycdiji listy ulubionych parametréw panelu sterowania
« ustawien konfiguracyjnych dokonanych przez panel sterowania, takich
jak format czasu/daty i wigczenie/wytaczenie wyswietlania zegara.
3 Wytgczanie 1 = Wyltgcz zapisywanie magistrali komunikacyjnej w zamknigtym
zapisywania magistrali [poziomie dostepu.
w przypadku ukrycia
4 Wytacz tworzenie kopii [1 = Wytgcz pobieranie plikéw kopii zapasowych.
zapasowych
5...10 Zarezerwowane
1" Wytacz poziom 1 = Wytacz poziom dostepu OEM 1.
dostepu OEM 1
12 Wytgcz poziom 1 = Wytgcz poziom dostepu OEM 2.
dostepu OEM 2
13 Wytgcz poziom 1 = Wytgcz poziom dostepu OEM 3.
dostepu OEM 3
14,15 |Zarezerwowane

0000h...FFFFh

Wybér dziatan chronionych blokadg uzytkownika. -
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97 Sterowanie silnikiem Czestotliwos¢ kluczowania; wzmocnienie poslizgu; rezerwa
napiecia; hamowanie strumieniem; zabezpieczenie przed
pulsacja obrotéw silnika (wstrzykniecie sygnatu); kompensacja
IR.
97.01  W.zad. czestotliwosc Definiuje czestotliwos¢ kluczowania przemiennika 4 kHz
przet. czestotliwosci, ktéra jest uzywana, gdy przemiennik
czestotliwosci nie nagrzewa sie mocno. Patrz sekcja
Czestotliwo$¢ kluczowania na str. 68.
Wyzsza czestotliwo$¢ kluczowania powoduje nizszy szum
akustyczny.
W systemach wielosilnikowych nie nalezy zmienia¢ warto$ci
domyslnej czestotliwosci kluczowania.
4 kHz 4 kHz. 4
8 kHz 8 kHz. 8
12 kHz 12 kHz. 12
97.02  Min. czestotliwos¢ Najnizsza dopuszczalna czgstotliwo$¢ kluczowania. Zalezy od 1,5 kHz
przetacz. rozmiaru obudowy.
1,5 kHz 1,5 kHz. W przypadku niektorych wigkszych rozmiaréw obudowy | 1,5
uzywana jest zamiast tego czestotliwo$¢ 1 kHz.
2 kHz 2 kHz. 2
4 kHz 4 kHz. 4
8 kHz 8 kHz. 8
12 kHz 12 kHz. 12
97.03  Wzmocnienie poslizgu Definiuje wzmocnienie poslizgu uzywane do poprawy 100%
szacowanego poslizgu silnika. 100% oznacza petne
wzmocnienie poslizgu; 0% oznacza brak wzmocnienia poslizgu.
Warto$¢ domysina to 100%. Innych wartosci mozna uzywac,
jesli btad predkosci statycznej jest wykrywany pomimo
ustawienia petnego wzmocnienia poslizgu.
Przyktad (dla znamionowego obcigzenia i znamionowego
poslizgu 40 obr./min): Warto$¢ zadana predkosci statej
1000 obr./min jest przekazywana do przemiennika
czestotliwosci. Pomimo petnego wzmocnienia poslizgu (= 100%)
pomiar recznego obrotomierza na osi silnika daje wartos¢ 998
obr./min. Btad predkosci statycznej to 1000 obr./min - 998
obr./min = 2 obr./min. W celu skompensowania btedu nalezy
zwigkszy¢ wzmocnienie poslizgu do 105% (2 obr./min /
40 obr./min = 5%).
0...200% Kompensacja poslizgu. 1=1%
97.04  Rezerwa napigcia Definiuje minimalng dopuszczalng rezerwe napigcia. Kiedy -2%
warto$¢ rezerwy napigcia spadnie do okreslonej wartosci,
przemiennik czestotliwo$ci wechodzi w obszar ostabienia pola.
Uwaga: To jest parametr poziomu eksperckiego i nie powinien
byé zmieniany bez odpowiednich umiejgtnosci.
Jesli napigcie DC obwodu posredniego Uy, = 550 V i rezerwa
napigcia wynosi 5%, warto$¢ skuteczna maksymalnego napigcia
wyjéciowego podczas obstugi w stanie statym wynosi
0,95 x 550 V / sqrt(2) = 369 V
Wydajno$¢ dynamiczna sterowania silnikiem w obszarze
ostabienia pola moze zosta¢ poprawiona poprzez zwigkszenie
wartos$ci rezerwy napigcia, ale przemiennik czestotliwosci
wczesniej wchodzi w obszar ostabienia pola.
-4...50% Rezerwa napiecia. 1=1%
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97.05

Hamowanie strumieniem

Definiuje poziom mocy hamowania strumieniem. (Inne tryby
zatrzymywania i hamowania mozna skonfigurowa¢ w grupie
parametréw 21 Tryb start/stop).

Uwaga: To jest parametr poziomu eksperckiego i nie powinien
by¢ zmieniany bez odpowiednich umiejgtnosci.

Nieaktywne

Nieaktywne

Hamowanie strumieniem jest wytgczone.

Srednie

Poziom strumienia jest ograniczony podczas hamowania. Czas
hamowania jest dtuzszy w poréwnaniu do petnego hamowania.

Petne

Maksymalna moc hamowania. Prawie caty dostepny prad jest
zuzywany do przetworzenia energii hamowania mechanicznego
na energig cieplng w silniku.
OSTRZEZENIE! Uzywanie peinego hamowania
strumieniem nagrzewa silnik, zwtaszcza przy obstudze
cyklicznej. Przy zastosowaniach cyklicznych nalezy
upewni¢ sie, ze silnik moze to wytrzymac.

97.06

Wybor wart. zad.
strumienia

Definiuje zrédto warto$ci zadanej strumienia.

Uwagi:

» To jest parametr poziomu eksperckiego i nie powinien
by¢ zmieniany bez odpowiednich umiejgtnosci.

* Nie nalezy uzywac tego parametru w trybie sterowania
skalarnego, jesli parametr 97.20 Stosunek U/f ma
ustawiong warto$¢ Kwadratowy.

Wart.zad.stru
mienia
uzytkow.

Zero

Warto$¢ minimalna parametru 97.07 Wart.zad.strumienia
uzytkow..

Wart.zad.strumienia
uzytkow.

Parametr 97.07 Wart.zad.strumienia uzytkow..

Inny

Wybor zrédia (patrz Wyrazenia i skréty).

97.07

Wart.zad.strumienia
uzytkow.

Definiuje warto$¢ zadang strumienia, gdy parametr wyboru
97.06 Wybor wart. zad. strumienia ma ustawiong warto$¢
Wart.zad. strumienia uzytkow..

Uwaga:

+ Firma ABB zaleca zakres 20,00%... 120,00%.

100,00%

0,00...200,00%

Warto$¢ zadana strumienia zdefiniowana przez uzytkownika.

100 =1%

97.08

Min. moment
optymalizac.

Ten parametr moze by¢ uzywany do ulepszenia dynamiki
sterowania synchronicznego silnika reluktancyjnego lub
synchronicznego silnika z magnesami trwatymi o utajonych
biegunach.

Z reguly nalezy zdefiniowa¢ poziom, do ktérego musi wzrosng¢
moment wyj$ciowy z minimalnym opdznieniem. Spowoduje to
zwigkszenie pradu silnika i poprawienie reakcji momentu przy
niskich predkosciach.

0,0%

0,0...1600,0%

Limit momentu optymalizatora.

10=1%

97.11

Dostrajanie TR

Dostrojenie statej czasowej wirnika.

Tego parametru mozna uzy¢, aby poprawi¢ doktadnosé
momentu sterowania silnikiem indukcyjnym w zamknietej petli.
Zazwyczaj bieg identyfikacyjny zapewnia wystarczajgcg
doktadno$¢ momentu, ale mozna zastosowac reczne dostrojenie
w przypadku wyjatkowo wymagajacych aplikacji, aby osiggna¢
optymalng wydajnos¢.

Uwaga: To jest parametr poziomu eksperckiego i nie powinien
by¢ zmieniany bez odpowiednich umiejgtnosci.

100%

25...400%

Dostrojenie statej czasowej wirnika.

1=1%
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97.13  Kompensacja IR Okresla zwiekszenie wzglednego napigcia wyj$ciowego przy 3,20%

predkosci zerowej (kompensacja IR). Ta funkcja jest przydatna w
zastosowaniach z wysokim momentem rozruchowym, gdzie nie
mozna zastosowac sterowania wektorowego.

Ul Uy
(%)

Wzgledne napiecie wyjsciowe.
Kompensacja IR ustawiona na 15%.

100% |- - — —

15% L - = Wzgledne napigcie wyjsciowe.
°r %L Brak kompensagii IR.

: f(Hz)

| Punkt ostabienia pola

|
50% czestotliwosci
znamionowe;j

Patrz takze sekcja Kompensacja IR przy skalarnym sterowaniu
silnikiem na str. 51.
Ponizej przedstawiono typowe warto$ci kompensac;ji IR.

Przemienniki czgstotliwosci 3-fazowe 180...480 V

Py (kW) [0,37]|0,75(1,1| 2,2 | 4 | 7,56 | 16 | 22
Kompensa| 3,5 | 3,5 (3,2 2,5 | 2 | 1,5 |1,25]| 1,2
cja IR (%)
Przemienniki czestotliwosci 3-fazowe 200...240V
Py (kW) [0,37|0,75|1,1| 2,2 | 3 [7,5| N1
Kompensa| 3,5 | 3,5 [2,6] 2,4 |2,2| 1,7 | 1,5
cja IR (%)
Przemienniki czestotliwosci 1-fazowe 200...240V
Py (kW) [0,37|0,75|1,1| 1,5 [2,2

Kompensa| 3,0 | 2,3 |[2,0| 1,7 |1,5
cja IR (%)

warto$¢ kompensacji IR. Duza warto$¢ kompensacji IR
moze prowadzi¢ do przegrzewania silnika i uszkodzenia
przemiennika czestotliwosci w przypadku pracy przez
diuzszy czas z niskg predkoscia.

2 OSTRZEZENIE! Nalezy ustawié¢ najnizsza mozliwg

0,00...50,00% Zwigkszenie napiecia przy predkosci zerowej jako warto$¢ 1=1%
procentowa znamionowego napiecia silnika.
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Nr Nazwalwartos¢ Opis Wartosé
domysina
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97.15  Przystosowanie temp. Okresla, czy parametry zalezne od temperatury (takie jak Nieaktywne
modelu silnika rezystancja stojana i wirnika) modelu silnika przystosowujg
sie do aktualnej (mierzonej lub szacowanej) temperatury.
Informacje o dostepnych zrédtach zmierzonej temperatury
zawiera grupa parametréw 35 Ochrona termiczna silnika.
Nieaktywne Przystosowanie temperatury modelu silnika wytaczone. 0
Szacowana temperatura | Szacowana temperatura (35.07 Szacowana temperatura silnika) | 1
uzywana na potrzeby przystosowania modelu silnika.
97.16 Wspotczynnik temp. Dostrajanie zaleznos$ci temperatury silnika od parametrow 50
stojana stojana (rezystancja stojana).
0...200 % Wspotczynnik dostrajania.
97.17  Wspdfczynnik Dostrajanie zalezno$ci temperatury silnika od parametréw 100
temp.wirnika wirnika (rezystancja wirnika).
0...200 % Wspdtczynnik dostrajania.
97.20  Stosunek U/f Wybiera forme wspotczynnika U/f (napigcie do czestotliwosci) Nieaktywne
ponizej punktu ostabienia pola. Tylko do sterowania skalarnego.
Liniowe Wspétczynnik liniowy do zastosowan ze statym momentem. 0
Kwadratowy Wspétczynnik kwadratowy do zastosowan pompy wirowej 1
i wentylatora.
Przy kwadratowym stosunku U/f poziom szumdw jest nizszy
dla wigkszosci czestotliwosci roboczych. Niezalecane
w przypadku silnikéw z magnesami trwatymi.
97.33  Szac. czas filtra Definiuje czas filtrowania dla szacowanej predkosci. 5,00
predkosci
0,00...100,00 ms Czas filtrowania dla szacowanej predkosci. 1=1ms
97.48  Stabilizator Udc Wigcza lub wytgcza stabilizator napiecia szyny DC. Nieaktywne
Wytgczone Stabilizator napigcie szyny DC jest wytgczony. 0
Wigczony — minimalna Stabilizator napiecie szyny DC jest wigczony (stabilizacja 50
minimalna).
Wtgczony — nieznaczna | Stabilizator napiecie szyny DC jest wtgczony (stabilizacja 100
nieznaczna).
Wigczony — $rednia Stabilizator napigcie szyny DC jest wigczony (stabilizacja 300
Srednia).
Wtgczony — silna Stabilizator napigcie szyny DC jest wigczony (stabilizacja silna). | 500
Wiaczony — maksymalna | Stabilizator napiecie szyny DC jest wigczony (stabilizacja 800
maksymalna).
97.49  Wzmocn. posl. dla tr. Ustawia wzmocnienie dla kompensacji poslizgu (w procentach), | 0
skalamego gdy przemiennik czestotliwosci dziata w trybie sterowania
skalarnego.
+ Silnik klatkowy $lizga sie pod obcigzeniem. Zwiekszenie
czestotliwosci w miare wzrostu momentu silnika pozwala
skompensowaé poslizg.
*  Wymaga parametru 99.04 Tryb sterowania silnikiem =
Skalarne.
0 = Brak kompensacji poslizgu.
1... 200 = Zwiekszanie kompensacji poslizgu. Wartos¢ 100%
oznacza petng kompensacje poslizgu zgodnie z parametrami
99.08 Czestotliw. znam. silnika i 99.09 Predkos$c¢ znam. silnika.
0...200 % Kompensacja poslizgu w procentach. 1=1%
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FbEq 16

97.94  Maks.czest. komp. IR

Ustawia czestotliwo$é, przy ktérej kompensacja IR (ustawiona
parametrem 97.13 Kompensacja IR) osigga 0 V. Jednostka jest
procent znamionowej czestotliwosci silnika.

Kompensacja IR Gdy kompensacja IR jest wtaczona, dostarcza
silnikowi zwigkszone napiecie przy niskich predkosciach.
Kompensacja IR jest przydatna na przyktad w aplikacjach
wymagajgcych wysokiego momentu rozruchowego.

A Napigcie silnika

Y

A

A = Kompensacja IR
B = Brak kompensac;ji
97.13

f (Hz)

[
-

B

|
97.94

50,0

1,0...200,0 %

Maks. czestotliwo$¢ kompensacji IR w procentach.

97.135 Tetnienie Udc

Oblicza napiecie tetnienia.

0,0...200,0 V

Napigcie.

98 Parametry silnika
uzytkownika

Dane silnika podane przez uzytkownika, ktére sg uzywane

w modelu silnika.

Te parametry sg przydatne w przypadku silnikéw
niestandardowych lub w celu zapewnienia doktadniejszego
sterowania silnikiem w systemie. Lepszy model silnika zawsze
poprawia wydajnos¢ pracy watu napedowego.

98.01 Tryb modelu silnika

uzytkow.

Aktywuje parametry modelu silnika 98.02...98.12i 98.14.

Uwagi:

« Warto$¢ parametru jest ustawiana automatycznie na zero,
gdy bieg identyfikacyjny jest wybrany za pomocg parametru
99.13 Zazadano biegu ident.. Warto$ci parametrow
98.02...98.12 s3 nastepnie aktualizowane zgodnie
z charakterystyka silnika okre$long podczas biegu
identyfikacyjnego.

« Pomiary dokonane bezposrednio na zaciskach silnika
podczas biegu identyfikujgcego mogg dac inne wartosci
niz wartosci znamionowe podane przez producenta silnika.

« Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.

Nie wybrano

Nie wybrano

Parametry 98.02...98.12 sg nieaktywne.

Parametry silnika

Wartos$ci parametréw 98.02...98.12 sg uzywane jako model
silnika.
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Nr Nazwal/wartos¢ Opis Wartos¢
domysina
FbEq 16
98.02  Rs uzytkownika Okresla rezystancje stojana Rg w modelu silnika. 0,00000 na
W przypadku silnika podtgczonego w uktadzie gwiazdy Rg jednostke
jest rezystancjg jednego uzwojenia. W przypadku silnika
podtgczonego w uktadzie tréjkata Rg jest rezystancjg jednego
uzwojenia.
0,00000 ... Rezystancja stojana na jednostke. -
0,50000 na jednostke
98.03  Rruzytkownika Okresla rezystancje wirnika Rg w modelu silnika. 0,00000 na
Uwaga: Ten parametr obowigzuje wytgcznie w przypadku jednostke
silnikéw asynchronicznych.
0,00000 ... Rezystancja wirnika na jednostke. -
0,50000 na jednostke
98.04  Lm uzytkownika Okresla gtéwng indukcyjno$é Ly, w modelu silnika. 0,00000 na
Uwaga: Ten parametr obowigzuje wytgcznie w przypadku jednostke
silnikéw asynchronicznych.
0,00000 ... Gtoéwna indukcyjno$é na jednostke. -
10,00000 na jednostke
98.05  Sigmal uzytkownika Definiuje indukcyjno$c uptywowg Olsg. 0,00000 na
Uwaga: Ten parametr obowigzuje wytgcznie w przypadku jednostke
silnikéw asynchronicznych.
0,00000 ... Indukcyjno$¢ uptywowa na jednostke. -
1,00000 na jednostke
98.06  Ld uzytkownika Definiuje indukcyjno$¢ bezposredniej osi (synchroniczng). 0,00000 na
Uwaga: Ten parametr obowigzuje wytgcznie w przypadku jednostke
silnikéw z magnesami trwatymi.
0,00000 ... Indukcyjnos¢ bezposredniej osi na jednostke. -
10,00000 na jednostke
98.07  Lq uzytkownika Okresla indukcyjnos¢ osi kwadratury (synchroniczng). 0,00000 na
Uwaga: Ten parametr obowigzuje wytgcznie w przypadku jednostke
silnikéw z magnesami trwatymi.
0,00000 ... Indukcyjnos$¢ bezposredniej osi na jednostke. -
10,00000 na jednostke
98.08  Strumien PM Okresla strumien magnesu statego. 0,00000 na
uzytkownika Uwaga: Ten parametr obowigzuje wytgcznie w przypadku jednostke
silnikdw z magnesami trwatymi.
0,00000 ... Strumien magnesu trwatego na jednostke. -
2,00000 na jednostke
98.09  Rs uzytkownika w S/ Okresla rezystancje stojana Rg w modelu silnika. 0,00000 Q
0,00000 ... 100,00000 Q | Rezystancja stojana. -
98.10  Rs uzytkownika w S/ Okresla rezystancje wirnika Rg w modelu silnika. 0,00000 Q
Uwaga: Ten parametr obowigzuje wytgcznie w przypadku
silnikéw asynchronicznych.
0,00000 ... 100,00000 Q | Rezystancja wirnika. -
98.11  Lm uzytkownika w SI Okresla gtéwna indukcyjno$é Ly, w modelu silnika. 0,00 mH
Uwaga: Ten parametr obowigzuje wytgcznie w przypadku
silnikéw asynchronicznych.
0,00 ...100000,00 mH Gtéwna indukcyjnoseé. 1=10000 mH
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98.12  Sigmal uzytkownika w Definiuje indukcyjnos$c uptywowg OlLg. 0,00 mH
Si Uwaga: Ten parametr obowigzuje wytacznie w przypadku
silnikéw asynchronicznych.
0,00 ...100000,00 mH Indukeyjnos$¢ uptywowa. 1=10000 mH
98.13  Ld uzytkownika w Sl Definiuje indukcyjnos¢ bezposredniej osi (synchroniczng). 0,00 mH

Uwaga: Ten parametr obowigzuje wytgcznie w przypadku
silnikéw z magnesami trwatymi.

0,00 ...100 000,00 mH Indukeyjno$¢ bezposredniej osi. 1 =10000 mH

98.14  Lq uzytkownika w SI Okresla indukcyjno$é osi kwadratury (synchroniczng). 0,00 mH
Uwaga: Ten parametr obowigzuje wytgcznie w przypadku
silnikéw z magnesami trwatymi.

0,00 ...100 000,00 mH Indukeyjno$¢ osi kwadratury. 1=10000 mH

99 Dane silnika Ustawienia konfiguracji silnika.

99.03  Typ silnika Wybiera typ silnika. Silnik asyn-
Uwaga: Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik chroniczny
czestotliwosci jest uruchomiony.

Silnik asynchroniczny Standardowy indukcyjny silnik klatkowy AC (asynchroniczny 0
silnik indukcyjny).

Silnik z magnesami Silnik z magnesami trwatymi. Tréjfazowy silnik synchroniczny 1

trwatymi AC z wirnikiem z magnesami trwatymi i sinusoidalnym

napigciem BackEMF.

Uwaga: Przy silnikach z magnesami trwatymi nalezy zwréci¢
szczegolng uwage na prawidtowe ustawienie wartosci
znamionowych silnika w grupie parametréw (99 Dane silnika).
Nalezy uzy¢ sterowania wektorowego. Jesli znamionowe
napigcie BackEMF silnika nie jest dostepne, nalezy wykona¢
petny bieg identyfikacyjny w celu poprawy wydajnosci.

99.04  Tryb sterowania silnikiem | Wybiera tryb sterowania silnikiem. Skalarne

Wektorowy Sterowanie wektorowe. Sterowanie wektorowe ma wigksza 0
doktadno$¢ niz sterowanie skalarne, ale nie moze by¢ uzywane
we wszystkich sytuacjach (patrz ponizsza sekcja Skalarne).
Wymaga biegu identyfikacyjnego silnika. Patrz parametr 99.13
Zazgdano biegu ident..

Uwaga: W sterowaniu wektorowym przemiennik czestotliwosci
wykonuje bieg identyfikacyjny przy zatrzymaniu podczas
pierwszego uruchomienia, jesli nie zostat on wczes$niej
wykonany. Po wykonaniu biegu identyfikacyjnego przy
zatrzymaniu wymagane jest nowe polecenie startu.

Uwaga: Aby osiggna¢ lepszg wydajnos¢ sterowania silnikiem,
mozna wykona¢ normalny bieg identyfikacyjny bez obcigzenia.
Warto réwniez zapoznac¢ sig z sekcjg Tryby pracy przemiennika
czestotliwosci (na str. 46).
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Skalarne

Sterowanie skalarne. Odpowiednie do wiekszo$ci zastosowan,

jesli nie jest wymagana najwyzsza wydajnosc¢.

Nie jest wymagany bieg identyfikacyjny silnika.

Uwaga: Nie nalezy stosowa¢ sterowania skalarnego

w nastepujgcych sytuacjach:

+ przy aplikacjach z wieloma silnikami 1) jesli obcigzenie nie
jest roztozone réownomiernie pomiedzy silnikami, 2) jesli silniki
s3 réznych rozmiaréw lub 3) jesli silniki zostang zmienione po
identyfikacji silnikéw (bieg identyfikacyjny);

+ jesli prad znamionowy silnika nie jest wigkszy niz 1/6
wyjsciowego prgdu znamionowego przemiennika
czestotliwosci;

+ jesli przemiennik czestotliwosci jest uzywany bez
podiaczonego silnika (na przykiad w celach testowych).

Uwaga: Prawidtowe dziatanie silnika wymaga, aby prad

magnesujgcy silnika nie przekraczat 90% znamionowego

pradu inwertera.

Patrz tez sekcja Dane wydajnosci sterowania predkoscig (strona

62) i sekcja Tryby pracy przemiennika czestotliwo$ci (strona 46).

1

99.06

Prad znamionowy silnika

Definiuje znamionowy prad silnika. Warto$¢ musi by¢ réwna
warto$ci na tabliczce znamionowe;j silnika. Je$li do przemiennika
czestotliwosci podtgczonych jest wiele silnikow, nalezy
wprowadzi¢ tgczny prad silnikow.

Uwagi:

» Prawidtowe dziatanie silnika wymaga, aby prad magnesujgcy
silnika nie przekraczat 90% znamionowego pradu
przemiennika czestotliwosci.

+ Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.

0,0...48A

Znamionowy prad silnika.

Dozwolony zakres:

» sterowanie w trybie wektorowym: 1/6...2 x Iy przemiennika
czestotliwosci

« sterowanie w trybie skalarnym: 0...2 x /yy przemiennika
czestotliwosci.

Uwaga: Podczas uzywania lotnego startu w trybie sterowania

wektorowego (patrz parametr 21.19), znamionowa warto$¢

pradu musi naleze¢ do zakresu dozwolonego w trybie

sterowania wektorowego.

1=0,01A
(patrz par.
46.05)

99.07

Napiecie znam. silnika

Definiuje napiecie znamionowe silnika dostarczane do silnika To
ustawienie musi odpowiada¢ warto$ci na tabliczce znamionowej
silnika.

Uwagi:

» W przypadku silnika synchronicznego z magnesami trwatymi
napigcie znamionowe jest napieciem BackEMF przy
predkos$ci znamionowej silnika. Jesli napiecie jest podane
w jednostce V/obr./min (np. 60V na 1000 obr./min), napigcie
przy predkosci znamionowej 3000 obr./min wynosi 3 x 60 V =
180V. Nalezy pamietac, ze napiecie znamionowe nie jest tym
samym, co réwnowazne napiecie silnika DC (EDCM)
podawane przez niektérych producentéw. Napigcie
znamionowe mozna obliczy¢, dzielgc napiecie EDCM przez
1,7 (pierwiastek kwadratowy z 3).

« Obcigzenie izolacji siinika zawsze zalezy od napiecia
zasilania przemiennika czgstotliwosci. Dotyczy to réwniez
przypadkéw, gdy napigcie znamionowe silnika jest nizsze
niz napiecie przemiennika czgstotliwosci i zasilania.

« Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.

230,0 vV

40,0...480,0

Znamionowe napiecie silnika.

10=1V
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99.08  Czestotliw. znam. silnika | Definiuje znamionowg czestotliwosé silnika. To ustawienie 50,00 Hz
musi odpowiada¢ warto$ci na tabliczce znamionowej silnika.
Uwaga: Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.
0,00...500,00 Hz Znamionowa czestotliwos$¢ silnika. 10=1Hz
99.09  Predkosc¢ znam. silnika Definiuje znamionowg predko$¢ silnika. To ustawienie musi 1435 obr./min
odpowiada¢ wartosci na tabliczce znamionowej silnika.
Uwaga: Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.
0...30000 obr./min Znamionowa predko$¢ silnika. 1=1 obr./min
99.10  Moc znamionowa silnika | Definiuje znamionowg moc silnika. To ustawienie musi 1,10 kW
odpowiada¢ wartosci na tabliczce znamionowe;j silnika. Jeslido | lub KM
przemiennika czestotliwos$ci podtaczonych jest wiele silnikéw,
nalezy wprowadzi¢ ich tgczng moc. Jednostka jest wybierana
przez parametr 96.16 Wybor jednostki.
Uwaga: Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.
0,00 ... 10000,00 kW lub | Znamionowa moc silnika. 1=0,01
0,00 ... 13404,83 KM jednostek
(patrz par.
46.04)
99.11 Znamionowy cos @ Okresla warto$¢ cos fi silnika, aby uzyska¢ bardziej doktadny 0,00
silnika model silnika. Warto$¢ ta nie jest obowigzkowa,
ale jest uzyteczna w przypadku silnikéw asynchronicznych,
szczegoblnie podczas wykonywania statycznego biegu
identyfikacyjnego. W przypadku silnika z magnesami trwatymi
lub synchronicznego silnika reluktancyjnego warto$¢ ta nie jest
wymagana.
Uwagi:
« Nie nalezy wprowadza¢ szacowanej warto$ci. Jesli doktadna
warto$¢ nie jest znana,
* nalezy zostawi¢ zerowg warto$¢ parametru.
« Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.
0,00...1,00 Cos fi silnika. 100=1
99.12  Moment znamionowy Okresla znamionowy moment watu silnika, aby uzyska¢ bardziej | 0,000
silnika doktadny model silnika. Nieobowigzkowe. Jednostka jest Nm lub Ib ft
wybierana przez parametr 96.76 Wybor jednostki.
Uwaga: Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.
0,000... Znamionowy moment silnika. 1=100
4000000,000 N-m lub jednostek
0,000...

2950248,597 Ib-ft
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99.13

Zazgdano biegu ident.

Wybiera rodzaj biegu identyfikacyjnego silnika wykonywanego
podczas nastepnego uruchomienia przemiennika czestotliwosci.
Podczas biegu identyfikacyjnego przemiennik czestotliwosci
identyfikuje charakterystyke silnika, aby uzyskac¢ optymalne
mozliwosci sterowania nim.

Jesli nie wykonano jeszcze biegu identyfikacyjnego (lub

przywrécono wartosci domysine za pomocg parametru 96.06

Przywrécenie parametru), ten parametr jest automatycznie

ustawiany na warto$¢ Statyczny, co oznacza, ze nalezy wykonac¢

bieg identyfikacyjny.

Po biegu identyfikacyjnym przemiennik czestotliwosci zostaje

zatrzymany i parametr jest automatycznie ustawiany na Brak.

Uwagi:

« Aby zapewni¢ prawidtowy przebieg identyfikacyjny, limity
przemiennika czgstotliwo$ci w grupie 30 Limity (maksymalna
i minimalna predko$¢ oraz maksymalny i minimalny moment)
muszg by¢ wystarczajgco duze (zakres okreslony limitami
musi by¢ wystarczajaco szeroki). Jesli np. limity predkosci sg
nizsze niz predko$¢ znamionowa silnika, nie mozna wykonaé
biegu identyfikacyjnego.

« Dla biegu identyfikacyjnego Zaawansowany maszyna musi
zawsze zosta¢ odigczona od silnika.

« W przypadku silnika z magnesami trwatymi lub
synchronicznego silnika reluktancyjnego wymogiem biegu
identyfikacyjnego Normalny, Zredukowany lub Statyczny jest
to, ze wat silnika NIE MOZE by¢ zablokowany, a moment
obcigzenia musi by¢ mniejszy niz 10%.

» Po aktywowaniu biegu identyfikacyjnego mozna go
anulowag, zatrzymujgc przemiennik czgstotliwosci.

+ Bieg identyfikacyjny musi by¢ wykonywany za kazdym
razem, gdy zmieniaja sig¢ parametry silnika (99.04,
99.06...99.12).

+ W trybie skalarnego sterowania (99.04 Tryb sterowania
silnikiem = Skalarne) bieg identyfikacyjny nie jest
automatycznie zgdany. Mozna go jednak przeprowadzi¢
w celu doktadniejszego oszacowania momentu.

+ Nalezy zapewnic¢, aby obwody bezpiecznego wytgczania
momentu i zatrzymania awaryjnego (jesli istnieja) byty
podczas biegu identyfikacyjnego zamkniete.

* Hamulec mechaniczny (jesli istnieje) nie jest otwierany przez
uktad logiczny na potrzeby biegu identyfikacyjnego.

» Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.

Brak

Brak

Nie zazgdano uruchomienia biegu identyfikacyjnego silnika. Ten
tryb mozna wybra¢ tylko wtedy, gdy uruchomiono juz raz bieg
identyfikacyjny

(NormalnylZredukowanyl! StatycznylZaawansowany).
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Nr Nazwalwartos¢ Opis Wartos¢
domysina
FbEq 16
Normalny Normalny bieg identyfikacyjny. Gwarantuje dobrg doktadno$¢ 1

sterowania dla wszystkich przypadkoéw. Bieg identyfikacyjny trwa

okoto 90 sekund. Ten tryb nalezy wybiera¢ zawsze, gdy jest to

mozliwe.

Uwagi:

« Jesli moment obcigzenia jest wyzszy o 20% od momentu
znamionowego silnika lub gdy maszyna nie wytrzyma
chwilowego znamionowego momentu obrotowego podczas
wykonywania biegu identyfikacyjnego, napedzane
urzadzenie musi by¢ odtgczone od silnika podczas
normalnego biegu identyfikacyjnego.

« Nalezy sprawdzi¢ kierunek obrotéw silnika przed
uruchomieniem biegu identyfikacyjnego. Podczas biegu silnik
bedzie obracat sig w kierunku do przodu.

OSTRZEZENIE! Podczas biegu identyfikacyjnego silnik

A bedzie dziatat przy 50...100% predkos$ci znamionowej.

PRZED WYKONANIEM BIEGU

IDENTYFIKACYJNEGO NALEZY ZAPEWNIC, ABY

URUCHOMIENIE SILNIKA BY£O BEZPIECZNE!

Zredukowany Zredukowany bieg identyfikacyjny. Ten tryb nalezy wybra¢ 2
zamiast ustawienia Normalny lub Zaawansowany biegu
identyfikacyjnego, jesli:
« straty mechaniczne sg wyzsze niz 20% (tzn. nie mozna
odtgczy¢ silnika od napedzanego urzadzenia) lub
« zredukowany strumien nie jest dopuszczalny, gdy dziata silnik
(tzn. w przypadku silnika ze zintegrowanym hamulcem
zasilanym z zaciskéw silnika).
Podczas tego biegu identyfikacyjnego sterowanie w obszarze
ostabienia pola przy wysokich momentach nie zawsze jest tak
doktadne, jak w przypadku sterowania silnikiem po normalnym
biegu identyfikacyjnym. Zredukowany bieg identyfikacyjny jest
wykonywany szybciej niz normalny bieg identyfikacyjny (< 90
sekund).
Uwaga: Przed uruchomieniem biegu identyfikacyjnego nalezy
sprawdzi¢ kierunek obrotéw silnika. Podczas biegu silnik bedzie
obracat si¢ w kierunku do przodu.
OSTRZEZENIE! Podczas biegu identyfikacyjnego silnik
A bedzie dziatat przy 50...100% predkos$ci znamionowe;j.
PRZED WYKONANIEM BIEGU
IDENTYFIKACYJNEGO NALEZY ZAPEWNIC, ABY
URUCHOMIENIE SILNIKA BY£O BEZPIECZNE!

Statyczny Statyczny bieg identyfikacyjny. Do silnika wstrzykiwany jest prad | 3
DC. W przypadku silnika indukcyjnego AC (asynchronicznego)
wat silnika nie obraca sig. W przypadku silnika z magnesami
trwatymi wat moze sig obracac o pot obrotu.

Uwaga: Ten tryb nalezy wybraé, jesli bieg identyfikacyjny
Normalny, Zredukowany lub Zaawansowany nie jest mozliwy
z powodu ograniczen spowodowanych przez podigczone
elementy mechaniczne (np. w przypadku zastosowan

z podnosnikami lub dzwigami).
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Nr Nazwa/wartos¢ Opis Wartos¢
domysina
FbEq 16
Zaawansowany Zaawansowany bieg identyfikacyjny. 6
Gwarantuje najlepszg mozliwg doktadno$¢ sterowania.
Ukonczenie biegu identyfikacyjnego zajmuje bardzo duzo czasu.
Ten tryb nalezy wybrag, jesli wymagana jest najwyzsza
wydajnos$¢ w catym obszarze roboczym.
Uwaga: Napedzane urzgdzenie musi by¢ odtgczone od silnika,
poniewaz stosowany jest wysoki moment i predkosci
przejsciowe. .
OSTRZEZENIE! Podczas biegu identyfikacyjnego silnik
moze osigga¢ maksymalng (dodatnig) i minimalng
(ujemng) dopuszczalng predkosé. Wykonywane jest
kilka przyspieszen i zwolnien. Wykorzystane moga by¢:
maksymalny moment, prad i predkos$¢ dopuszczalne przez
parametry limitu. PRZED WYKONANIEM BIEGU
IDENTYFIKACYJNEGO NALEZY ZAPEWNIC, ABY
URUCHOMIENIE SILNIKA BYLO BEZPIECZNE!
Adaptacyjny Na poczatku przemiennik wykonuje statyczny bieg 8
identyfikacyjny. Nastepnie parametry silnika zostajg
doprecyzowane podczas normalnego dziatania w celu uzyskania
bardziej optymalnej wydajnosci. Po zakonczeniu procesu
dostosowania modelu silnika warto$¢ parametru 99.74 zostanie
zmieniona z Statyczny na Adaptacyjny.
99.14 Ostatni wykonany bieg Wyswietla typ biegu identyfikacyjnego, ktéry ostatnio wykonano. | Brak
ident.
Brak Nie wykonano biegu identyfikacyjnego. 0
Normalny Bieg identyfikacyjny Normalny. 1
Zredukowany Bieg identyfikacyjny Zredukowany. 2
Statyczny Bieg identyfikacyjny Statyczny. 3
Zaawansowany Bieg identyfikacyjny Zaawansowany. 6
Adaptacyjny Bieg identyfikacyjny Adaptacyjny.
99.15  Silnik: oblicz. pary Obliczona liczba par biegunéw w silniku. 0
biegunéw
0...1000 Liczba par biegunow. 1=1
99.16  Silnik: kolejno$c faz Przetacza kierunek obrotéw silnika. Tego parametru mozna uvw
uzyé, jesli silnik obraca sie w nieprawidtowym kierunku (na
przykiad z powodu nieprawidtowej kolejnosci faz kabla silnika)
i korekta okablowania jest niepraktyczna.
Uwagi:
* Zmiana tego parametru nie wplywa na polaryzacje warto$ci
zadanych predkosci, wiec dodatnia warto$¢ zadana
predkosci bedzie obraca¢ silnik ,do przodu”. Wybér
kolejnosci faz zapewnia, ze kierunek ,do przodu” jest
prawidtowym kierunkiem.
uvw Normalne. 0
uwyv Odwrotny kierunek obrotéw. 1
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Réznice w wartosciach domysinych pomiedzy
ustawieniami czestotliwosci zasilania 50 Hz i 60 Hz

Parametr 95.20 Stowo opcji sprzetowych 1, bit 0 zmienia domy$ine wartosci
parametréw przemiennika czestotliwosci zgodnie z czestotliwoscig zasilania — 50 Hz
lub 60 Hz. Bit jest ustalany zgodnie z wymogami rynku, na ktéry dostarczany jest
przemiennik czestotliwosci.

Jesli potrzebna jest zmiana z 50 Hz na 60 Hz lub odwrotnie, nalezy zmienié¢
wartos¢ bitu, a nastepnie wykonac petny reset przemiennika czestotliwosci (96.06
Przywrécenie parametru). Nastepnie nalezy wybra¢ ponownie uzywane makro.

Ponizsza tabela przedstawia parametry, ktérych wartosci domysine zalezg od
ustawienia czestotliwosci zasilania. Ustawienie czestotliwosci zasilania razem
z kodem typu przemiennika czestotliwosci wptywajag rowniez na wartosci parametréw
grupy 99 Dane silnika (niewymienione w tabeli).

Nr Nazwa 95.20 Stowo opgcji sprzetowych 1 | 95.20 Stowo opcji sprzetowych 1
bit 0 Czestotliwos¢ zasilania bit 0 Czestotliwos¢ zasilania
60 Hz = 50 Hz 60 Hz = 60 Hz
11.45 Wej. czest. 1: skalow. maks. 1500,000 1800,000
12.20 Al1 skal. do maks. Al1 1500,000 1800,000
13.18 Maks. zrédta AO1 1500,0 1800,0
22.26 Predko$c¢ stafa 1 300,00 obr./min 360,00 obr./min
22.27 Predko$c¢ statfa 2 600,00 obr./min 720,00 obr./min
22.28 Predko$c¢ stata 3 900,00 obr./min 1080,00 obr./min
22.29 Predkosc¢ statfa 4 1200,00 obr./min 1440,00 obr./min
22.30 Predko$c¢ stata 5 1500,00 obr./min 1800,00 obr./min
22.31 Predko$c¢ stafa 6 2400,00 obr./min 2880,00 obr./min
22.32 Predko$c¢ stata 7 3000,00 obr./min 3600,00 obr./min
28.26 Stata czestotliwos¢ 1 5,00 Hz 6,00 Hz
28.27 Stata czestotliwos¢ 2 10,00 Hz 12,00 Hz
28.28 Stata czestotliwosc 3 15,00 Hz 18,00 Hz
28.29 Stata czestotliwosc 4 20,00 Hz 24,00 Hz
28.30 Stata czestotliwosc 5 25,00 Hz 30,00 Hz
28.31 Stata czestotliwosc 6 40,00 Hz 48,00 Hz
28.32 Stata czestotliwosc 7 50,00 Hz 60,00 Hz
30.11 Min. predko$é -1500,00 obr./min -1800,00 obr./min
30.12 Maks. predko$é 1500,00 obr./min 1800,00 obr./min
30.13 Min. czestotliwo$é -50,00 Hz -60,00 Hz
30.14 Maks. czestotliwosé 50,00 Hz 60,00 Hz
31.26 Limit predko$ci f. utyku 150,00 obr./min 180,00 obr./min
31.27 Limit czestotliwosci f. utyku 15,00 Hz 18,00 Hz
31.30 Marg. wyt. dla przekr. predk. 500,00 obr./min 500,00 obr./min
46.01 Skalowanie predkosci 1500,00 obr./min 1800,00 obr./min
46.02 Skalowanie czestotliwosci 50,00 Hz 60,00 Hz
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Wsteczna zgodnos¢ parametrow obstugiwanych przez

protokot Modbus z urzagdzeniem 550

Tryb zgodnosci ACx550 umozliwia komunikacije z przemiennikiem czestotliwosci
ACxx80 w taki sposéb, ze w przypadku protokotéw Modbus RTU lub Modbus TCP
jest on traktowany jak przemiennik czestotliwosci ACx550. Ten tryb mozna witgczyc,
zmieniajgc parametr 96.78 Tryb zgodnosci 550 na warto$¢ Wigcz.

W trybie zgodnosci 550 wszystkie obstugiwane parametry mozna odczytywaé

w taki sposob, jakby przemiennik czestotliwosci byt urzagdzeniem ACx550. Niektore
parametry sg parametrami tylko do odczytu i nie obstugujg operacji zapisu.

W ponizszej tabeli mozna sprawdzi¢, ktére parametry obstugujg operacje zapisu.

Parametr Nazwa Odczyt/zapis Parametr Nazwa Odczyt/zapis
ACx550 ACx550

01.01 SPEED & DIR Tylko do odczytu 01.34 COMM RO WORD Tylko do odczytu
01.02 SPEED Tylko do odczytu 01.35 COMM VALUE 1 Tylko do odczytu
01.03 OUTPUT FREQ Tylko do odczytu 01.36 COMM VALUE 2 Tylko do odczytu
01.04 CURRENT Tylko do odczytu 01.41 MWH COUNTER Tylko do odczytu
01.05 TORQUE Tylko do odczytu 01.43 DRIVE ON TIME Tylko do odczytu
01.06 POWER Tylko do odczytu 01.45 MOTOR TEMP Tylko do odczytu
01.07 DC BUS VOLTAGE Tylko do odczytu 01.50 CB TEMP Tylko do odczytu
01.09 OUTPUT VOLTAGE Tylko do odczytu 01.74 SAVED KWH Tylko do odczytu
01.10 DRIVE TEMP Tylko do odczytu 01.75 SAVED MWH Tylko do odczytu
01.11 EXTERNAL REF 1 Tylko do odczytu 01.77 SAVED AMOUNT 2 Tylko do odczytu
01.13 CTRL LOCATION Tylko do odczytu 01.78 SAVED CO2 Tylko do odczytu
01.14 RUN TIME Tylko do odczytu 03.01 FB CMD WORD 1 Tylko do odczytu
01.15 KWH COUNTER Tylko do odczytu 03.02 FB CMD WORD 2 Tylko do odczytu
01.18 DI 1-3 STATUS Tylko do odczytu 03.03 FB STS WORD 1 Tylko do odczytu
01.19 DI 4-6 STATUS Tylko do odczytu 03.04 FB STS WORD 2 Tylko do odczytu
01.20 Al1 Tylko do odczytu 03.05 FAULT WORD 1 Tylko do odczytu
01.21 Al2 Tylko do odczytu 03.06 FAULT WORD 2 Tylko do odczytu
01.22 RO 1-3 STATUS Tylko do odczytu 03.07 FAULT WORD 3 Tylko do odczytu
01.23 RO 4-6 STATUS Tylko do odczytu 03.08 ALARM WORD 1 Tylko do odczytu
01.24 AO 1 Tylko do odczytu 03.09 ALARM WORD 2 Tylko do odczytu
01.25 AO 2 Tylko do odczytu 04.01 LAST FAULT Tylko do odczytu
01.26 PID 1 OUTPUT Tylko do odczytu 04.12 PREVIOUS FAULT 1 Tylko do odczytu
01.27 PID 2 OUTPUT Tylko do odczytu 04.13 PREVIOUS FAULT 2 Tylko do odczytu
01.28 PID 1 SETPNT Tylko do odczytu 10.01 EXT1 COMMANDS Odczyt/zapis
01.29 PID 2 SETPNT Tylko do odczytu 10.02 EXT2 COMMANDS Odczyt/zapis
01.30 PID 1 FBK Tylko do odczytu 10.03 DIRECTION Odczyt/zapis
01.31 PID 2 FBK Tylko do odczytu 10.04 JOGGING SEL Odczyt/zapis
01.32 PID 1 DEVIATION Tylko do odczytu 11.02 EXT1/EXT2 SEL Odczyt/zapis
01.33 PID 2 DEVIATION Tylko do odczytu 11.03 REF1 SELECT Odczyt/zapis
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Parametr Nazwa Odczyt/zapis Parametr Nazwa Odczyt/zapis
ACx550 ACx550

11.04 REF1 MIN Odczyt/zapis 21.05 DC HOLD SPEED Odczyt/zapis
11.05 REF1 MAX Odczyt/zapis 21.06 DC CURR REF Odczyt/zapis
11.06 REF2 SEL Odczyt/zapis 21.09 EMERG STOP SEL Odczyt/zapis
11.07 REF2 MIN Odczyt/zapis 21.12 ZERO SPEED DELAY Odczyt/zapis
11.08 REF2 MAX Odczyt/zapis 21.13 START DELAY Odczyt/zapis
12.01 CONST SPEED SEL Odczyt/zapis 22.02 ACCELER TIME 1 Odczyt/zapis
12.02 CONST SPEED 1 Odczyt/zapis 22.03 DECELER TIME 1 Odczyt/zapis
12.03 CONST SPEED 2 Odczyt/zapis 22.04 RAMP SHAPE 1 Odczyt/zapis
12.04 CONST SPEED 3 Odczyt/zapis 22.05 ACCELER TIME 2 Odczyt/zapis
12.05 CONST SPEED 4 Odczyt/zapis 22.06 DECELER TIME 2 Odczyt/zapis
12.06 CONST SPEED 5 Odczyt/zapis 22.07 RAMP SHAPE 2 Odczyt/zapis
12.07 CONST SPEED 6 Odczyt/zapis 22.08 EMERG DEC TIME Odczyt/zapis
15.02 CONST SPEED 7 Odczyt/zapis 23.01 PROP GAIN Odczyt/zapis
15.03 AO1 CONTENT MAX Odczyt/zapis 23.02 INTEGRATION TIME Odczyt/zapis
15.04 MINIMUM AO1 Odczyt/zapis 23.03 DERIVATION TIME Odczyt/zapis
15.05 MAXIMUM AO1 Odczyt/zapis 23.04 ACC COMPENSATION  (Odczyt/zapis
15.08 AO2 CONTENT MIN Odczyt/zapis 30.02 PANEL COMM ERR Odczyt/zapis
15.09 AO2 CONTENT MAX Odczyt/zapis 30.03 EXTERNAL REF 1 Odczyt/zapis
15.10 MINIMUM AO2 Odczyt/zapis 30.04 EXTERNAL REF 2 Odczyt/zapis
15.11 MAXIMUM AO2 Odczyt/zapis 30.05 MOT THERM POT Odczyt/zapis
16.01 RUN ENABLE Odczyt/zapis 30.06 MOT THERM TIME Odczyt/zapis
16.02 PARAMETER LOCK Odczyt/zapis 30.07 MOT LOAD CURVE Odczyt/zapis
16.03 PASS CODE Odczyt/zapis 30.08 ZERO SPEED LOAD Odczyt/zapis
16.08 START ENABLE 1 Odczyt/zapis 30.09 BREAK POINT FREQ Odczyt/zapis
16.09 START ENABLE 2 Odczyt/zapis 30.10 STALL FUNCTION Odczyt/zapis
20.01 MINIMUM SPEED Odczyt/zapis 30.11 STALL FREQUENCY Odczyt/zapis
20.02 MAXIMUM SPEED Odczyt/zapis 30.12 STALL TIME Odczyt/zapis
20.03 MAX CURRENT Odczyt/zapis 30.17 EARTH FAULT Odczyt/zapis
20.06 UNDERVOLT CRTL Odczyt/zapis 30.18 COMM FAULT FUNC Odczyt/zapis
20.07 MINIMUM FREQ Odczyt/zapis 30.19 COMM FAULT TIME Odczyt/zapis
20.08 MAXIMUM FREQ Odczyt/zapis 30.22 Al2 FAULT LIMIT Odczyt/zapis
20.13 MIN TORQUE SEL Odczyt/zapis 30.23 WIRING FAULT Odczyt/zapis
20.14 MAX TORQUE SEL Odczyt/zapis 33.01 FIRMWARE Tylko do odczytu
20.15 MIN TORQUE 1 Odczyt/zapis 33.02 LOADING PACKAGE Tylko do odczytu
20.16 MIN TORQUE 2 Odczyt/zapis 33.03 TEST DATE Tylko do odczytu
20.17 MAX TORQUE 1 Odczyt/zapis 33.04 DRIVE RATING Tylko do odczytu
20.18 MAX TORQUE 2 Odczyt/zapis 40.01 GAIN Odczyt/zapis
21.02 STOP FUNCTION Odczyt/zapis 40.02 INTEGRATION TIME Odczyt/zapis
21.03 DC MAGN TIME Odczyt/zapis 40.03 DERIVATION TIME Odczyt/zapis
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Parametr Nazwa Odczyt/zapis Parametr Nazwa Odczyt/zapis
ACx550 ACx550

40.04 PID DERIV FILTER Odczyt/zapis 41.11 INTERNAL SETPNT Odczyt/zapis
40.08 0% VALUE Odczyt/zapis 4112 SETPOINT MIN Odczyt/zapis
40.09 100% VALUE Odczyt/zapis 4113 SETPOINT MAX Odczyt/zapis
40.10 SET POINT SEL Odczyt/zapis 41.14 FBK SEL Odczyt/zapis
40.11 INTERNAL SETPNT Odczyt/zapis 41.15 FBK MULTIPLIER Odczyt/zapis
40.12 SETPOINT MIN Odczyt/zapis 41.16 ACT 1 INPUT Odczyt/zapis
40.13 SETPOINT MAX Odczyt/zapis 4117 ACT 2 INPUT Odczyt/zapis
40.14 FBK SEL Odczyt/zapis 41.24 PID SLEEP DELAY Odczyt/zapis
40.15 FBK MULTIPLIER Odczyt/zapis 41.25 WAKE-UP DEV Odczyt/zapis
40.16 ACT 1 INPUT Odczyt/zapis 41.26 WAKE-UP DELAY Odczyt/zapis
40.17 ACT 2 INPUT Odczyt/zapis 42.11 INTERNAL SETPNT Odczyt/zapis
40.24 PID SLEEP DELAY Odczyt/zapis 53.05 EFB CTRL PROFILE Odczyt/zapis
40.25 WAKE-UP DEV Odczyt/zapis 99.01 LANGUAGE Odczyt/zapis
40.26 WAKE-UP DELAY Odczyt/zapis 99.04 MOTOR CTRL MODE Odczyt/zapis
40.27 PID 1 PARAM SET Odczyt/zapis 99.05 MOTOR NOM VOLT Odczyt/zapis
41.01 GAIN Odczyt/zapis 99.06 MOTOR NOM CURR Odczyt/zapis
41.02 INTEGRATION TIME Odczyt/zapis 99.07 MOTOR NOM FREQ Odczyt/zapis
41.03 DERIVATION TIME Odczyt/zapis 99.08 MOTOR NOM SPEED Odczyt/zapis
41.04 PID DERIV FILTER Odczyt/zapis 99.09 MOTOR NOM POWER Odczyt/zapis
41.08 0% VALUE Odczyt/zapis 99.10 ID RUN Odczyt/zapis
41.09 100% VALUE Odczyt/zapis 99.15 MOTOR COS PHI Odczyt/zapis
41.10 SET POINT SEL Odczyt/zapis
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Dodatkowe dane parametrow

Zawartos¢ tego rozdziatu
Wyrazenia i skroty

Adresy magistrali komunikacyjnej

Grupy parametréow 1...9

Grupy parametréw 10...99

Wyrazenia i skroty

Wyrazenie Definicja

Sygnat Sygnat zmierzony lub obliczony przez przemiennik czgstotliwosci. Zwykle sygnaty tego typu

aktualny moga by¢ wytacznie monitorowane i nie mozna ich korygowa¢, jednak niektére sygnaty
pochodzace z licznikéw mozna resetowac.

Zrodto Zrédio analogowe: parametr mozna ustawié na warto$é innego parametru, wybierajgc opcje

analogowe ,Inne”, a nastepnie wybierajac parametr zrodtowy z listy.

Oprocz opcji ,Inne” parametr moze udostepnia¢ inne wstepnie okreslone ustawienia.

Zrodto Zrédio cyfrowe: warto$¢ parametru moze byé pobierana z konkretnego bitu wartosci innego

cyfrowe parametru (,Inne”). Czasami warto$¢ moze by¢ na state ustawiona na 0 (fatsz) lub 1
(prawda). Ponadto parametr moze oferowac inne wstepnie okreslone ustawienia.

Dane Parametr danych.

FbEQ32 Roéwnowaznik 32-bitowy dla magistrali komunikacyjnej: skalowanie miedzy warto$cig
widoczng na panelu a liczbg catkowitg uzywang w komunikacji, gdy warto$¢ 32-bitowa jest
wybrana w przypadku transmisji do systemu zewnetrznego.

Odpowiednie wartosci 16-bitowe podano w rozdziale Parametry.

Lista Lista wyboru.

Nr Numer parametru.

PB Packed Boolean (lista bitowa).
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Wyrazenie Definicja

Real Liczba rzeczywista.

Typ Typ parametru. Patrz Zrédfo analogowe, Zrédfo cyfrowe, Lista, PB, Real.
Uint16 16-bitowa liczba catkowita bez znaku.

Adresy magistrali komunikacyjnej

Wiecej informacji zawiera rozdziat Sterowanie przez magistrale za po$rednictwem
wbudowanego interfejsu EFB.
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Nr | Nazwa | Typ Zakres Jednostka FbEq32
01 Wartosci aktualne
01.01 |Uzyta predkos$¢ silnika Real -30000,00...30000,00 obr./min 100 =
1 obr./min
01.03 | Predkos¢ silnika % Real -1000,00...1000,00 % 100 =1%
01.06 |Czestotliwos¢ wyjsciowa Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
01.07 |Prad silnika Real 0,00...30000,00 A 100=1A
01.08 |Prad silnika % wart.znam.siln. Real 0,0...1000,0 % 10=1%
01.09 |Prad silnika % wart.znam.przem. Real 0,0...1000,0 % 10=1%
01.10 |Moment silnika Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
01.11 |Napiecie DC Real 0,00...2000,00 \Y 100=1V
01.13 |Napiecie wyjsciowe Real 0...2000 \% 1=1V
01.14 |Moc wyjsciowa Real -32768,00...32767,00 kW lub KM 100 =
1 jednostka
01.15 | Moc wyjéciowa % Real -300,00...300,00 % 100 = 1%
wart.znam.siln.
01.17 |Moc na wale silnika Real -32768,00...32767,00 kW lub KM 100 =
1 jednostka
01.18 |Licznik GWh inwertera Real 0...65535 GWh 1=1GWh
01.19 |Licznik MWh inwertera Real 0...1000 MWh 1=1MWh
01.20 |Licznik kWh inwertera Real 0...1000 kWh 1=1kWh
01.24 | Akt. strumien % Real 0...200 % 1=1%
01.30 |Skala momentu znamion. Real 0,000...4000000 N m lub Ib 1000 =
ft 1 jednostka
01.50 |kWh w biezacej godzinie Real |-21474836.48... 21474836.47 kWh 100 = 1 kWh
01.51 |kWh w poprzedniej godzinie Real |-21474836,48...21474836,47 kWh 100 = 1 kWh
01.52 |kWh w biezacym dniu Real |-21474836,48...21474836,47 kWh 100 = 1 kWh
01.53 |kWh w poprzednim dniu Real |-21474836,48...21474836,47 kWh 100 = 1 kWh
01.54 | Skumul. energia inwertera Real -200000000.0... kWh 1=1kWh
200000000,0
01.55 |Licznik GWh inw. (resetow.) Real 0...65535 GWh 1=1GWh
01.56 |Licznik MWh inw. (resetow.) Real 0...1000 MWh 1=1MWh
01.57 |Licznik kWh inw. (resetow.) Real 0...1000 kWh 1=1kWh
01.58 |Skumul. energia inw. (resetow.) Real -200000000.0... kWh 1=1kWh
200000000,0
01.61 |Uzyta bezwzgl. pred. silnika Real 0,00...30000,00 obr./min 100 =
1 obr./min
01.62 |Bezwzgledna predk. silnika % Real 0,00...100,00% % 100 =1%
01.63 |Bezwzgl.czestotliwos¢ wyj. Real 0,00...500,00 Hz Hz 100=1Hz
01.64 |Bezwzgl. moment silnika Real 0,00...1600,0 % 10=1%
01.65 |Bezwzgl. moc wyj$ciowa Real 0.00... 32767.00 kW 100 = 1 kW
01.66 |Bez. moc wyj. % wart. znam sil. Real 0,00...300,00 % 100 =1%
01.68 B.Fz.\iivzgledna moc na wale Real 0.00... 32767.00 kW 100 = 1 kW
silnika
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03 Wejsciowe wartosci zadane
03.01 |Warto$¢ zadana panelu Real -100000,00...100000,00 - 100 =1
03.02 |Zdalna wart. zad. panelu Real -100000,00...100000,00 - 100 =

1 jednostka
03.09 |Wart. zadana 1 EFB Real -30000,00...30000,00 - 100 =1
03.10 |Wart. zadana 2 EFB Real -30000,00...30000,00 - 100 =1
03.17 |Panel zintegrowany (warto$¢ Real -100000,00...100000,00 - 100 =1
zadana)
03.18 |Panel zintegrowany (zdalna Real -100000,00...100000,00 - 100 =1
warto$¢ zadana)

04 Ostrzezenia i btedy
04.01 |Btad powodujacy zatrz. awar. Dane 0000h...FFFFh - 1=
04.02 | Aktywny btad 2 Dane 0000h...FFFFh - 1=
04.03 |Aktywny btad 3 Dane 0000h...FFFFh - 1=
04,06 |Aktywne ostrzezenie 1 Dane 0000h...FFFFh - 1=
04.07 |Aktywne ostrzezenie 2 Dane 0000h...FFFFh - 1=
04.08 |Aktywne ostrzezenie 3 Dane 0000h...FFFFh - 1=
04,11 [Najnowszy btad Dane 0000h...FFFFh - 1=
04.12 | 2. najnowszy btad Dane 0000h...FFFFh - 1=
04.13 |3. najnowszy btad Dane 0000h...FFFFh - 1=
04.16 |Najnowsze ostrzezenie Dane 0000h...FFFFh - 1=
04.17 |2. najnowsze ostrzezenie Dane 0000h...FFFFh - 1=
04.18 |3. najnowsze ostrzezenie Dane 0000h...FFFFh - 1=
04.40 |Stowo zdarzenia 1 Dane 0000h...FFFFh - 1=1
04.41 |Kod stowa zdarzenia 1 bit 0 Dane 0000h...FFFFh - 1=1
04.43 |Kod stowa zdarzenia 1 bit 1 Dane 0000h...FFFFh - 1=1
04.45 |Kod stowa zdarzenia 1 bit 2 Dane 0000h...FFFFh - 1=1
04.47 |Kod stowa zdarzenia 1 bit 3 Dane 0000h...FFFFh - 1=1
04.49 |Kod stowa zdarzenia 1 bit 4 Dane 0000h...FFFFh - 1=
04.51 |Kod stowa zdarzenia 1 bit 5 Dane 0000h...FFFFh - 1=
04.53 |Kod stowa zdarzenia 1 bit 6 Dane 0000h...FFFFh - 1=
04.55 |Kod stowa zdarzenia 1 bit 7 Dane 0000h...FFFFh - 1=
04.57 |Kod stowa zdarzenia 1 bit 8 Dane 0000h...FFFFh - 1=
04.59 |Kod stowa zdarzenia 1 bit 9 Dane 0000h...FFFFh - 1=
04.61 |Kod stowa zdarzenia 1 bit 10 Dane 0000h...FFFFh - 1=
04.63 |Kod stowa zdarzenia 1 bit 11 Dane 0000h...FFFFh - 1=
04.65 |Kod stowa zdarzenia 1 bit 12 Dane 0000h...FFFFh - 1=
04.67 |Kod stowa zdarzenia 1 bit 13 Dane 0000h...FFFFh - 1=1
04.69 |Kod stowa zdarzenia 1 bit 14 Dane 0000h...FFFFh - 1=
04.71 |Kod stowa zdarzenia 1 bit 15 Dane 0000h...FFFFh - 1=

05 Diagnostyka
05.01 |Licznik czasu witgczenia Real 0...65535 d 1=1d
05.02 |Licznik czasu pracy Real 0...65535 d 1=1d
05.03 |Godziny pracy Real 0,0...429496729,5 godz. 10 = 1 godz.
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05.04 |Licznik czasu wigcz. went. Real 0...65535 d 1=1d
05.10 |Temperatura karty sterowania Real -100...300°C °C lub °F 10=1°C
05.11 |Temperatura inwertera Real -40,0...160,0 % 10=1%
05.20 |Stowo diagnostyczne 1 PB 0b0000...0b1111 - -
05.21 | Stowo diagnostyczne 2 PB 0b0000...0b1111 - -
05.22 | Stowo diagnostyczne 3 PB 0b0000...0b1111 - -
05.80 |Predk. silnika przy btedzie Real -30000,00...30000,00 obr./min | 100 =1 obr./min
05.81 |Czestotl. wyj. przy bledzie Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
05.82 |Napigcie DC przy btedzie Real 0,00...2000,00 \ 100=1V
05.83 |Prad silnika przy btedzie Real 0,00...30000,00 A 100=1A
05.84 |Mom. siln. podczas btedu Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
05.85 |Gt. st. stanu podczas btedu PB 0000h...FFFFh - 1=1
05.86 |Opodzn. stan wej. DI przy bt. PB 0000h...FFFFh - 1=1
05.87 | Temp. inw. podczas btedu PB -40,0...160,0 °C 10=1°C
05.88 |Uz. w. zad. podczas btedu Real -500,00...500,00 Hz / Hz/ 100 =1 Hz/

-1600,0...1600,0%/ %l 10 = 1%/
30000, 00...30000,00 obr./min | obr./min 100 =
1 obr./min

06 Stowa sterowania i stanu

06.01 | Gtéwne stowo sterowania PB 0000h...FFFFh - 1=1

06.11 | Gtéwne stowo stanu PB 0000h...FFFFh - 1=1

06.16 | Stowo stanu 1 przemiennika PB 0000h...FFFFh - 1=1

06.17 | Stowo stanu 2 przemiennika PB 0000h...FFFFh - 1=1

06.18 | Stowo stanu przerw. startu PB 0000h...FFFFh - 1=1

06.19 | Stowo stanu ster. predkoscig PB 0000h...FFFFh - 1=1

06.20 |Stowo stanu predkosci statej PB 0000h...FFFFh - 1=1

06.21 | Stowo stanu 3 przemiennika PB 0000h...FFFFh - 1=1

06.29 | Wybdr bitu 10 MSW Zrédto - - 1=1
cyfrowe

06.30 |Wybor bitu 11 MSW Zrédio - - 1=1
cyfrowe

06.31 | Wybdr bitu 12 MSW Zrédto - - 1=1
cyfrowe

06.32 | Wybdr bitu 13 MSW Zrédto - - 1=1
cyfrowe

06.33 | Wybdr bitu 14 MSW Zrédfo - - 1=1
cyfrowe

07 Informacje systemowe

07.03 |ID typu przemiennika Lista - - 1=1
07.04 |Nazwa opr. sprzgtowego Lista - - 1=1
07.05 |Wersja opr. sprzetowego Dane - - 1=1
07.06 |Nazwa pak. tadowania Lista - - 1=1
07.07 |Wersja pak. tadowania Dane - - 1=
07.11 | Wykorzystanie CPU Real 0...100 % 1=1%
07.25 |Nazwa pakietu dostosowania Dane - - 1=1

07.26 |Wersja pakietu dost. Dane - - 1=1
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Grupy parametréow 10...99

Nr | Nazwa | Typ Zakres Jednostka FbEq32
10 Standardowe DI, RO
10.01 |Stan DI PB 0000h...FFFFh - 1=1
10.02 |Stan DI po opdznieniach PB 0000h...FFFFh - 1=1
10.03 | Wybér wymuszenia DI PB 0000h...FFFFh - 1=1
10.04 |Wymuszone wartosci DI PB 0000h...FFFFh - 1=1
10,04 |Wymuszone wartosci DI PB 0000h...FFFFh - 1=1
10.05 |Opoznienie Wt. DI1 PB 0,0...3000,0 s 10=1s
10.06 |Opo6znienie WYL.DI1 PB 0,0...3000,0 s 10=1s
10.07 |Opodznienie WE.DI2 PB 0,0...3000,0 s 10=1s
10.08 |Opodznienie WYL.DI2 PB 0,0...3000,0 s 10=1s
10.09 |Opdznienie WL.DI3 PB 0,0...3000,0 s 10=1s
10.10 |Opodznienie WYL.DI3 PB 0,0...3000,0 s 10=1s
10.11 | Opdznienie WE.DI4 PB 0,0...3000,0 s 10=1s
10.12 | Opdznienie WYL.DI4 PB 0,0...3000,0 s 10=1s
10.13 |Opoznienie WL.DI5 PB 0,0...3000,0 s 10=1s
10.14 |Opoznienie WYL.DI5 PB 0,0...3000,0 s 10=1s
10.21 |Stan wyj$¢ RO PB 0000h...FFFFh - 1=
10.22 |Wybor wymuszenia RO PB 0000h...FFFFh - 1=
10.23 |Wymuszone dane RO PB 0000h...FFFFh - 1=
10.24 |Zrédio RO1 Zrédfo cyfrowe - - 1=
10.25 [Opdznienie WE. RO1 Real 0,0...3000,0 s 10=1s
10.26 |Opodznienie WYL. RO1 Real 0,0...3000,0 s 10=1s
10.99 |Stowo sterowania RO/DIO PB 0000h...FFFFh - 1=1
10.101 |Licznik przetgczen RO1 Real 0...4294967000 - 1=1
11 Standardowe DIO, FI, FO
11.02 |Stan DIO po opdznieniach PB 0000h...FFFFh - 1=1
11.03 | Wybor wymuszenia DIO PB 0000h...FFFFh - 1=1
11.04 |Wymuszenie wartosci DO1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
11.06 | Zrodio wyjscia DO1 Zrédho cyfrowe - - 1=
11.07 | Opodznienie WE. DO1 Real 0,0...3000,0 s 10=1s
11.08 | Opodznienie WYL. DO1 Real 0,0...3000,0 s 10=1s
11.13 |Konfiguracja DI3 Lista 0,1 - 1=
11.17 |Konfiguracja DI4 Lista 0,1 - 1=
11.21 | Konfiguracja DI5 Lista 0,1 - 1=
11.38 |Wej. czest. 1: wart. akt. Real 0...16000 Hz 1=1Hz
11.39 | Wej.czest.1: wart.skalow. Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
11.42 | Wej. czgst. 1: minimum Real 0...16000 Hz 1=1Hz
11.43 | Wej. czest. 1: maksimum Real 0...16000 Hz 1=1Hz
11.44 |Wej. czest. 1: skalow. min. Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
11.45 |Wej. czest. 1: skalow. maks. Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
11.46 |Wej. czest. 2: wart. akt. Real 0...16000 Hz 1=
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11.47 | Wej. czest. 2: skalowane Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
11.50 |Wej. czgst. 2: minimum Real 0...16000 Hz 1=1
11.51 |Wej. czest. 2: maksimum Real 0...16000 Hz 1=1
11.52 | Wej. czest. 2: skalow. min. Real -32768,000...32767,000 - 1=1
11.53 |Wej. czest. 2: skalow. maks. Real -32768,000...32767,000 - 1=1

12 Standardowe Al
12.02 |Wybor wymuszenia Al PB 0000h...FFFFh - 1=1
12.03 |Funkcja nadzoru Al Lista 0..4 - 1=1
12.04 |Wybdr nadzoru Al PB 0000h...FFFFh - 1=1
12.11 | Wartos¢ aktualna Al1 Real 4,000...20,000 mAlub | mAlubV 1000 =
0,000...10,000 V 1 jednostka
12.12 |Warto$¢ skalowana Al1 Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12.13 | Warto$¢ wymuszona Al1 Real 4,000...20,000 mAlub | mAlubV 1000 =
0,000...10,000 V 1 jednostka
12.15 |Wybor jednostki Al1 Lista 2,10 - 1=1
12.16 |Czas filtru Al1 Real 0,000...30,000 s 1000=1s
12.17 |Min. Al Real 4,000...20,000 mAlub | mAlubV 1000 =
0,000...10,000 V 1 jednostka
12.18 |Maks. Al1 Real 0,000...20,000 mAlub | mAlubV 1000 =
0,000...10,000 V 1 jednostka
12.19 |Al1 skal. do min. Al1 Real -32768,0006..32767,00 - 1000 =1
12.20 |Al1 skal. do maks. Al1 Real —32768,0000...32767,00 - 1000 =1
12.21 |Wartos¢ aktualna Al2 Real 4,000...20,000 mAlub | mAlubV 1000 =
0,000...10,000 V 1 jednostka
12.22 |Wartos¢ skalowana Al2 Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12.23 |Wartos¢ wymuszona Al2 Real 4,000...20,000 mAlub | mAlubV 1000 =
0,000...10,000 V 1 jednostka
12.25 |[Wybdr jednostki Al2 Lista 2,10 - 1=1
12.26 |Czas filtru Al2 Real 0,000...30,000 s 1000=1s
12.27 [Min. AI2 Real 4,000...20,000 mAlub | mAlubV 1000 =
0,000...10,000 V 1 jednostka
12.28 |Maks. Al2 Real 4,000...20,000 mAlub | mAlubV 1000 =
0,000...10,000 V 1 jednostka
12.29 |AI2 skal. do min. Al2 Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12.30 |AI2 skal. do maks. Al2 Real -32768,000...32767,000 - 1000 =1
12.101 |Warto$¢ procentowa Al1 Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
12.102 |Warto$¢ procentowa Al2 Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
13 Standardowe AO
13.02 |Wybor wymuszenia AO PB 0000h...FFFFh - 1=1
13.11 | Wartos$¢ aktualna AO1 Real 0,000...22,000 mA 1000 =1 mA
13.12 |Zrodio AO1 Zrédfo analogowe - - 1=1
13.13 | Warto$¢ wymuszona AO1 Real 0,000...22,000 mA 1000 =1 mA
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13.15 | Wybor jednostki AO1 Lista 2,10 - 1=1
13.16 | Czas filtru AO1 Real 0,000...30,000 s 1000=1s
13.17 | Min. zrédta AO1 Real -32768,0...32767,0 - 10=1
13.18 |Maks. zrédta AO1 Real -32768,0...32767,0 - 10=1
13.19 |AO1 z min. zr. AO1 Real 0,000...22,000 mA 1000 =1 mA
13.20 [AO1 z maks. zr. AO1 Real 0,000...22,000 mA 1000 =1 mA
13.91 |Magazyn danych AO1 Real -327,68 ... 327,67 - 100 =1

19 Tryb pracy
19.01 |Aktualny tryb pracy Lista 1...5,10, 20 - 1=1
19.11 | Wybor Zew1/Zew2 Zrédho cyfrowe - - 1=1
19.12 | Tryb sterowania Zew1 Lista 1...5 - 1=1
19.14 | Tryb sterowania Zew2 Lista 1...5 - 1=1
19.16 |Tryb sterowania lokalnego Lista 0...1 - 1=1
19.17 | Sterowanie lokalne wyt. Lista 0...1 - 1=1

20 Start/stop/kierunek
20.01 |Komendy Zew1 Lista 0...6, 11...12, 14...16, - 1=1

21..23
20.02 | Typ wyzw. startu Zew1 Lista 0...1 - 1=1
20.03 | Zrodio wel Zew1 Zrédfo cyfrowe - - 1=1
20.04 |Zrodio we2 Zew1 Zrédho cyfrowe - - 1=1
20.05 |Zrodio we3 Zew1 Zrédho cyfrowe - - 1=1
20.06 |Komendy Zew2 Lista 0...6, 11...12, 14, - 1=1
21..23

20.07 | Typ wyzw. rozruchu Zew2 Lista 0...1 - 1=
20.08 |Zrodio wel Zew2 Zrédho cyfrowe - - 1=
20.09 |Zrodto we2 Zew2 Zrédho cyfrowe - - 1=
20.10 |Zrodio we3 Zew2 Zrédio cyfrowe - - 1=
20.11 |Tryb zatrz. wyt. zezw. na bieg Lista 0...2 - 1=
20.12 |Zrédio zezwolenia na bieg 1 Zrédho cyfrowe - - 1=
20.19 |Zrodio zezwolenia na start Zrédho cyfrowe - - 1=
20.21 | Kierunek Lista 0...2 - 1=
20.22 |Zezwolenie na obracanie Zrédio cyfrowe - - 1=
20.25 |Wt. biegu prébnego Zrédfo cyfrowe - - 1=1
20.26 |Zrodto startu biegu probn. 1 Zrédfo cyfrowe - - 1=1
20.27 |Zrodto startu biegu probn. 2 Zrédfo cyfrowe - - 1=1
20.30 |Fun. ostrz. sygn. zezwol. PB 0000h...FFFFh - 1=1

21 Tryb start/stop
21.01 | Tryb startu Lista 0..2 - 1=1
21.02 |Czas magnesowania Real 0...10000 ms 1=1ms
21.03 | Tryb zatrzymania Lista 0...2 - 1=1
21.04 | Tryb zatrzymania awaryjnego Lista 0...3 - 1=1
21.05 |Zrodio zatrzymania awar. Zrédfo cyfrowe - - 1=1
21.06 |Limit predkosci zerowej Real 0,00...30000,00 obr./min 100 =

1 obr./min
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21.07 |Opodz. predkosci zerowej Real 0...30000 ms 1=1ms
21.08 |Sterowanie prgdem DC PB 0b0000...0b1111 - 1=1
21.09 |Trzymanie predkosci DC Real 0,00...1000,00 obr./min 100 =

1 obr./min
21.10 |Wart. zadana pradu DC Real 0,0...100,0 % 10=1%
21.11 |Czas magnesowania dodatk. Real 0...3000 s 1=1s
21.14 |Zrédio wej. nagrz. wstep. Zrédfo cyfrowe - - 1=1
21.15 |Czas op6zn. nagrz. wstepnego. Real 10...3000 s 1=1s
21.16 |Prad nagrzew. wstepnego Real 0,0...30,0 % 10=1%
21.19 |Tryb skalarnego startu Lista 0...6 - 1=1
21.21 |Czestotliwos¢ trzymania DC Real 0,00...1000,00 Hz 100=1Hz
21.22 |Opdznienie startu Real 0,00...60,00 s 100=1s
21.23 |Plynny start Real 0...2 - 1=1
21.24 |Prad ptynnego startu Real 10,0...100,0 % 100=1%
21.25 |Predkos¢ ptynnego startu Real 2,0...100,0 % 100=1%
21.26 |Prad podbicia momentu Real 15,0...300,0 % 100=1%
21.27 |Czas podbicia momentu Real 0,0...60,0 % 100 = 1%
21.30 |Tryb zatrzymania kompensacji Real 0...3 - 1=1

predk.
21.31 |Opodzn. zatrz. z komp. predk. Real 0,00...1000,00 s 100=1s
21.32 |Prog zatrz. kompens.predk. Real 0...100 % 1=1%
22 Wybér wart. zadanej predkosci

22.01 |Nieograniczona w.zad. predk. Real -30000,00...30000,00 | obr./min |100 =1 obr./min
2211 |W. zad. pred. 1 Zew1 Zrédto analogowe - - 1=1
2212 |W. zad. pred. 2 Zew1 Zrédfo analogowe - - 1=1
22.13 |Funkcja pred. Zew1 Lista 0...6 - 1=1
2218 |W. zad. pred. 1 Zew2 Zrédio analogowe - - 1=1
2219 |W. zad. pred. 2 Zew2 Zrédito analogowe - - 1=1
22.20 |Funkcja pred. Zew2 Lista 0...6 - 1=1
22.21 |Funkcja statej predkosci PB 0b0000...0b1111 - 1=1
22.22 |Wybdr statej predkosci 1 Zrédfo cyfrowe - - 1=1
22.23 |Wybor statej predkosci 2 Zrédio cyfrowe - - 1=1
22.24 |Wybdr statej predkosci 3 Zrédio cyfrowe - - 1=1
22.26 |Predkosc¢ stata 1 Real -30000,00...30000,00 | obr./min |100 = 1 obr./min
22.27 |Predkosc¢ stata 2 Real -30000,00...30000,00 | obr./min {100 =1 obr./min
22.28 |Predkosc¢ stata 3 Real -30000,00...30000,00 | obr./min |100 =1 obr./min
22.29 |Predkosc¢ stata 4 Real -30000,00...30000,00 | obr./min |100 =1 obr./min
22.30 |Predko$c¢ stata 5 Real -30000,00...30000,00 | obr./min |100 =1 obr./min
22.31 |Predko$c¢ stata 6 Real -30000,00...30000,00 | obr./min |100 =1 obr./min
22.32 |Predkos¢ stata 7 Real -30000,00...30000,00 | obr./min |100 =1 obr./min
22.41 |Bezpieczna w. zad. predk. Real -30000,00...30000,00 | obr./min |100 =1 obr./min
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2242 |W. zad. biegu prébnego 1 Real -30000,00...30000,00 | obr./min | 100 =1 obr./min
2243 |W. zad. biegu prébnego 2 Real -30000,00...30000,00 | obr./min | 100 =1 obr./min
22.51 |Funkcja predkosci krytycznej PB 0000h...FFFFh - 1=1
22.52 | Predkos¢ krytyczna 1 niska Real -30000,00...30000,00 | obr./min |100 =1 obr./min
22.53 |Predkos¢ krytyczna 1 wys. Real -30000,00...30000,00 | obr./min |100 =1 obr./min
22.54 | Predkosc¢ krytyczna 2 niska Real -30000,00...30000,00 | obr./min |100 =1 obr./min
22.55 |Predkos¢ krytyczna 2 wys. Real -30000,00...30000,00 | obr./min |100 =1 obr./min
22.56 |Predkos¢ krytyczna 3 niska Real -30000,00...30000,00 | obr./min | 100 =1 obr./min
22.57 |Predkosc¢ krytyczna 3 wys. Real -30000,00...30000,00 | obr./min |100 =1 obr./min
22.71 |Funkcja potencjom. silnika Lista 0..3,5 - 1=1
22.72 |Wart. pocz. potengj. silnika Real -32768,00...32767,00 - 100 =1
22.73 |Zrédio gérne potenc;. silnika Zrédho cyfrowe - - 1=1
22.74 | Zrodio dolne potenc;. silnika Zrédio cyfrowe - - 1=1
22.75 |Czas rampy potenc;j. silnika Real 0,0...3600,0 s 10=1s
22.76 |Warto$¢ min. potengj. silnika Real -32768,00...32767,00 - 100 =1
22.77 |Wart. maks potencj. silnika Real -32768,00...32767,00 - 100 =1
22.80 |Akt. w. zad. potenc;j. silnika Real -32768,00...32767,00 - 100 =1
22.86 |Akt. wart. zad. predkosci 6 Real -30000,00...30000,00 | obr./min |100 =1 obr./min
22.87 |Akt. wart. zad. predkosci 7 Real -30000,00...30000,00 | obr./min |100 =1 obr./min

23 Rampa wart. zad. predkosci
23.01 |W.zad.predkosci przed ramp. Real -30000,00...30000,00 | obr./min |100 =1 obr./min
23.02 |W. zad. predkosci po ramp. Real -30000,00...30000,00 | obr./min |100 =1 obr./min
23.11 | Wybér zestawu ramp Zrédho cyfrowe - - 1=1
23.12 |Czas przyspieszania 1 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.13 |Czas zwalniania 1 Real 0,000...1800,000 s 1000 =1s
23.14 |Czas przyspieszania 2 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.15 |Czas zwalniania 2 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.20 |Czas przysp. dla biegu préb. Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.21 |Czas zwaln. dla biegu prob. Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.23 |Czas zatrz. awaryjnego Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.28 |Zmienne nachylenie wi. Real 2...30000 ms 1=1ms
23.29 |Wskaznik zmiennego nachyl. Real 2...30000 ms 1=1ms
23.32 |Czas ksztattu 1 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
23.33 |Czas ksztattu 2 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s

24 Warunkowa w. zad. predkosci
24.01 |Uzyta wart. zad. predkosci Real -30000,00...30000,00 | obr./min |100 =1 obr./min
24.02 |Uzyte sprz. zwr. od predkosci Real -30000,00...30000,00 | obr./min |100 =1 obr./min
24.03 |Filtrowany btad predkosci Real -30000,0...30000,0 obr./min {100 = 1 obr./min
24.04 | Odwrdécony btad predkosci Real -30000,0...30000,0 obr./min | 100 = 1 obr./min
2411 |Korekcja predkosci Real -10000,00...10000,00 | obr./min | 100 =1 obr./min
24.12 |Czas filtrowania btedu predk. Real 0...10000 ms 1=1ms




Dodatkowe dane parametrow 311

Nr Nazwa Typ | Zakres | Jednostka | FbEq32
25 Sterowanie predkoscia
25.01 |Ster. predk.: w.zad. momentu Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
25.02 |Proporc. wzmocnienie predk. Real 0,00...250,00 - 100=1
25.03 |Czas catkowania predkosci Real 0,00...1000,00 s 100=1s
25.04 |Czas rézniczk. predkosci Real 0,000...10,000 s 1000=1s
25.05 |Czas filtru rézniczk. Real 0...10000 ms 1=1ms
25.06 |Czas réznicz.dla komp.przysp. Real 0,00...1000,00 s 100=1s
25.07 |Czas filtr. komp. przysp Real 0,0...1000,0 ms 10=1ms
25.15 |Wazrost prop.: zatrz. em Real 1,00...250,00 - 100=1
25.30 |Aktywacja adapt. strumienia Lista - - 1=1
25.33 |Autostrojenie reg. predk. Lista - - 1=1
25.34 |Tryb autostr. reg. predk. Lista - - 1=1
25.37 |Mechaniczna stata czas. Real 0,00...1000,00 - 100=1s
25.38 |Krok momentu autostrojenia Real 0,00...100,00 - 100=1%
25.39 |Krok predkosci autostrojenia Real 0,00...100,00 - 100 =1%
25.40 |Czasy powtorz autostrojenia Real 1...10 - 1=1
25.53 [Moment.: w. zad. proporgcj. Real -30000,0...30000,0 % 10=1%
25.54 |Moment.: w. zad. catkow. Real -30000,0...30000,0 % 10=1%
25.55 |Moment.: w. zad. rézniczk. Real -30000,0...30000,0 % 10=1%
25.56 |Moment: kompens. przysp. Real -30000,0...30000,0 % 10=1%
26 Lancuch wart. zad. momentu

26.01 |Wart. zad. momentu do TC Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
26.02 |Uzyta wart. zad. momentu Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
26.08 |Min. wart. zad. momentu Real -1000,0...0,0 % 10=1%
26.09 |Maks. wart. zad. momentu Real 0,0...1000,0 % 10=1%
26.11 |Zrédio wart. zad. momentu 1 Zrédfo analogowe - - 1=1
26.12 |Zrédto wart. zad. momentu 2 Zrédfo analogowe - - 1=1
26.13 |Funkcja w. zad. momentu 1 Lista 0...5 - 1=1
26.14 |Wybor w. zad. momentu 1/2 Zrédio cyfrowe - - 1=1
26.17 |Czas filtru w. zad. momentu Real 0,000...30,000 s 1000=1s
26.18 |Czas wzrostu rampy mom. Real 0,000...60,000 s 1000=1s
26.19 |Czas spadku rampy momentu Real 0,000...60,000 s 1000=1s
26.20 |Odwr6cenie momentu Lista - - 1=1
26.70 |Akt. w. zad. momentu 1 Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
26.71 |Akt. w. zad. momentu 2 Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
26.72 |Akt. w. zad. momentu 3 Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
26.73 |Akt. w. zad. momentu 4 Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
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26.74 |Wyj. w. zad. mom. po ramp. Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
26.75 |Akt. w. zad. momentu 5 Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
26.76 |Akt. w. zad. momentu 6 Real -1600,0...1600,0 % 10=1%
26.81 |Wzmoc.dla kontr.nagt.przysp. Real 0,0 ... 10000,0 - 10=1
26.82 |Czas catk.dla kontr.nagt.przys. Real 0,0...10,0 s 10=1s

28 Lancuch w. zad. czestotliwosci
28.01 |Wejscie rampy w. zad. czest. Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.02 |Wyjscie rampy w. zad. czest. Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.11 |W. zad. czgst. 1 Zew1 Zrédfo analogowe - - 1=1
28.12 |W. zad. czest. 2 Zew1 Zrédfo analogowe - - 1=1
28.13 |Funkcja czestotliw. Zew1 Lista 0...6 - 1=1
28.15 |W. zad. czest. 1 Zew2 Zrédio analogowe - - 1=1
28.16 |W. zad. czest. 2 Zew2 Zrédfo analogowe - - 1=1
28.17 |Funkcja czestotliw. Zew?2 Lista 0...6 - 1=1
28.21 |Funkcja statej czestotliwosci PB 0000h...FFFFh - 1=1
28.22 | Wybor statej czestotliwosci 1 Zrédho cyfrowe - - 1=1
28.23 | Wybor statej czestotliwosci 2 Zrédio cyfrowe - - 1=1
28.24 |Wybor statej czestotliwosci 3 Zrédho cyfrowe - - 1=1
28.26 |Stata czestotliwos$¢ 1 Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.27 |Stata czestotliwos¢ 2 Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.28 |Stata czestotliwos¢ 3 Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.29 |Stata czestotliwos¢ 4 Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.30 |Stata czestotliwos¢ 5 Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.31 |Stata czestotliwosc 6 Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.32 |Stata czestotliwos¢ 7 Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.41 |Bezpieczna wart. zad. czest. Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.42 |Warto$¢ zadana czestotliwosci Real -500,00...500,00 Hz 100 =1 Hz
biegu prébnego 1.
28.43 |Warto$¢ zadana czestotliwosci Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
biegu proébnego 2.
28.51 |Funkcja czest. krytycznej PB 00b...11b - 1=1
28.52 |Czest. krytyczna 1 niska Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.53 |[Czest. krytyczna 1 wysoka Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.54 |Czest. krytyczna 2 niska Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.55 |Czest. krytyczna 2 wysoka Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.56 |Czest. krytyczna 3 niska Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.57 |Czest. krytyczna 3 wysoka Real -500,00...500,00 Hz 100 =1Hz
28.71 |Wybor ust. rampy czest. Zrédfo cyfrowe - - 1=1
28.72 |Czestotliwos$¢: czas przysp. 1 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.73 |Czestotliwos¢: czas zwaln. 1 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.74 |Czestotliwos¢: czas przysp. 2 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
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28.75 |Czestotliwos¢: czas zwaln. 2 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.76 |Zerowe Zzr. wej. rampy czest. Zrédfo cyfrowe - - 1=1
28.82 |Czas ksztattu 1 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.83 |Czas ksztattu 2 Real 0,000...1800,000 s 1000=1s
28.92 |Akt. w. zad. czestotl. 3 Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.96 |Akt. w. zad. czestotl. 7 Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
28.97 |Nieogr. wart. zad. czest. Real -500,00 ... 500,00 Hz 100=1Hz

30 Limity

30.01 |Limit stowa 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
30.02 |Moment: stan limitu PB 0000h...FFFFh - 1=1
30.11 | Min. predkos¢ Real -30000,00...30000,00 | obr./min 100 =

1 obr./min
30.12 |Maks. predkosc Real -30000,00...30000,00 | obr./min 100 =1

obr./min
30.13 |Min. czestotliwo$é Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
30.14 |Maks. czestotliwos$¢ Real -500,00...500,00 Hz 100=1Hz
30.17 |Maks. prad Real 0,00...30000,00 A 100=1A
30.18 |Wybor lim. momentu Zrédfo cyfrowe - - 1=1
30.19 |Minimalny moment 1 Real -1600,0...0,0 % 10=1%
30.20 |Maksymalny moment 1 Real 0,0...1600,0 % 10=1%
30.21 |Zrédto min. momentu 2 Zrédito analogowe - - 1=1
30.22 |Zrédto maks. momentu 2 Zrédito analogowe - - 1=1
30.23 |Minimalny moment 2 Real -1600,0...0,0 % 10=1%
30.24 |Maksymalny moment 2 Real 0,0...1600,0 % 10=1%
30.26 |Limit mocy napedowe;j Real 0,00...600,00 % 100 =1%
30.27 |Limit mocy generowanej Real -600,00...0,00 % 100 =1%
30.30 |Sterowanie przepieciem Lista 0...1 - 1=1
30.31 | Sterow. za niskim napigciem Lista 0...1 - 1=1
30.35 |Termiczne ogranicz. pradu Lista 0..1 - 1=1
30.36 |Speed limit selection Zrédfo cyfrowe - - 1=1
30.37 |Zrédio predkosci minimalnej Zrédfo analogowe - - 1=1
30.38 |Zrédto predkosci maksymalnej | Zrédfo analogowe - - 1=1

31 Funkcje btedu

31.01 |Zrédto zdarzenia zewn. 1 Zrédfo cyfrowe - - 1=1
31.02 |Typ zdarzenia zewn. 1 Lista 0...1 - 1=1
31.03 |Zrédto zdarzenia zewn. 2 Zrédio cyfrowe - - 1=
31.04 |Typ zdarzenia zewn. 2 Lista 0...1 - 1=
31.05 |Zrédto zdarzenia zewn. 3 Zrédio cyfrowe - - 1=
31.06 |Typ zdarzenia zewn. 3 Lista 0...1 - 1=
31.07 |Zrédto zdarzenia zewn. 4 Zrédfo cyfrowe - - 1=
31.08 |Typ zdarzenia zewn. 4 Lista 0...1 - 1=
31.09 |Zrédto zdarzenia zewn. 5 Zrédio cyfrowe - - 1=
31.10 |Typ zdarzenia zewn. 5 Lista 0...1 - 1=
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31.11 [Wybor resetu btedu Zrédfo cyfrowe - - 1=1
31.12 | Wybér autoresetu PB 0000h...FFFFh - 1=1
31.13 | Wyb6r btedu Real 0000h...FFFFh - 1=1
31.14 |Liczba prob Real 0...5 - 1=1
31.15 |kaczny czas préb Real 1,0...600,0 s 10=1s
31.16 |Czas op6znienia Real 0,0...120,0 s 10=1s
31.19 |Utrata fazy silnika Lista 0...1 - 1=1
31.21 |Utrata fazy zasilania Lista 0...1 - 1=1
31.22 |Wskaznik STO praca/zatrz. Lista 0..5 - 1=1
31.23 | Btad okablowania/uziemienia Lista 0...1 - 1=1
31.24 |Funkcja utyku Lista 0..2 - 1=1
31.25 |Limit pradu f. utyku Real 0,0...1600,0 % 10=1%
31.26 |Limit predkosci f. utyku Real 0,00...10000,00 obr./min 100 =

1 obr./min
31.27 |Limit czestotliwosci f. utyku Real 0,00...1000,00 Hz 100=1Hz
31.28 |Czas utyku Real 0...3600 s 1=1s
31.30 |Marg. wyt. dla przekr. predk. Real 0,00...10000,00 obr./min | 100 = 1 obr./min
31.31 |Marg. wyt. dla przekr.czest. Real 0,00...10000,00 Hz 100=1Hz
31.32 Naszr rampy zatrzymania Real 0...300 % 1=1%
awaryjn.
31.33 | Opdznienie rampy zatrzymania Real 0...100 s 1=1s
awar.
31.40 |Wylacz komunikaty Lista 0..2 - 1=1
ostrzegawcze
31.54 |Dziatanie btedu Lista 0...2 - 1=1
32 Nadzér
32.01 | Stan nadzoru PB 0000h...FFFFh - 1=1
32.05 |Funkcja nadzoru 1 Lista 0...7 - 1=1
32.06 |Dziatanie nadzoru 1 Lista 0...2 - 1=1
32.07 |Sygnat nadzoru 1 Zrédfo analogowe - - 1=1
32.08 |Czas filtru nadzoru 1 Real 0,000...30,000 s 1000=1s
32.09 |Nadzér 1: dolny limit Real -21474830,00... - 100 =1
21474830,00
32.10 |Nadzor 1: goérny limit Real -21474830,00... - 100 =1
21474830,00
32.11 |Histereza nadzoru 1 Real 0,00...100000,00 - 100 =1
32.15 |Funkcja nadzoru 2 Lista 0...7 - 1=1
32.16 |Dziatanie nadzoru 2 Lista 0..2 - 1=1
32.17 |Sygnat nadzoru 2 Zrédfo analogowe - - 1=1
32.18 |Czas filtru nadzoru 2 Real 0,000...30,000 s 1000=1s
32.19 |Nadzér 2: dolny limit Real -21474830,00... - 100 =1
21474830,00
32.20 |Nadzor 2: gérny limit Real -21474830,00... - 100 =1
21474830,00
32.21 |Histereza nadzoru 2 Real 0,00...100000,00 - 100 =1
32.25 |Funkcja nadzoru 3 Lista 0...7 - 1=1
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32.26 |Dziatanie nadzoru 3 Lista 0...2 - 1=1
32.27 |Sygnat nadzoru 3 Zrédfo analogowe - - 1=1
32.28 |Czas filtru nadzoru 3 Real 0,000...30,000 s 1000=1s
32.29 |Nadzor 3: dolny limit Real -21474830,00... - 100 =1

21474830,00
32.30 |Nadzor 3: gorny limit Real -21474830,00... - 100 =1
21474830,00
32.31 |Histereza nadzoru 3 Real 0,00...100000,00 - 100=1
32.35 |Funkcja nadzoru 4 Lista 0...7 - 1=1
32.36 |Dziatanie nadzoru 4 Lista 0...2 - 1=1
32.37 |Sygnat nadzoru 4 Zrédfo analogowe - - 1=1
32.38 |Czas filtru nadzoru 4 Real 0,000...30,000 s 1000=1s
32.39 |Nadzoér 4: dolny limit Real -21474830,00... - 100 =1
21474830,00
32.40 |Nadzor 4: gorny limit Real -21474830,00... - 100 =1
21474830,00
32.41 |Histereza nadzoru 4 Real 0,00...100000,00 - 100 =1
32.45 |Funkcja nadzoru 5 Lista 0...7 - 1=1
32.46 |Dziatanie nadzoru 5 Lista 0...2 - 1=1
32.47 |Sygnat nadzoru 5 Zrédito analogowe - - 1=1
32.48 |Czas filtru nadzoru 5 Real 0,000...30,000 s 1000=1s
32.49 |Nadzor 5: dolny limit Real -21474830,00... - 100=1
21474830,00
32.50 |Nadzoér 5: gorny limit Real -21474830,00... - 100 =1
21474830,00
32.51 |Histereza nadzoru 5 Real 0,00...100000,00 - 100=1
32.55 |Funkcja nadzoru 6 Lista 0...7 - 1=1
32.56 |Dziatanie nadzoru 6 Lista 0...2 - 1=1
32.57 |Sygnat nadzoru 6 Zrédito analogowe - - 1=1
32.58 |Czas filtru nadzoru 6 Real 0,000...30,000 s 1000=1s
32.59 |Nadzér 6: dolny limit Real -21474830,00... - 100=1
21474830,00
32.60 |Nadzér 6: gorny limit Real -21474830,00... - 100=1
21474830,00
32.61 |Histereza nadzoru 6 Real 0,00...100000,00 - 100=1
35 Ochrona termiczna silnika
35.01 |Szacowana temperatura silnika Real -60...1000 °C °C lub °F 1=1°
35.02 |Zmierzona temperatura 1 Real -60...5000 °C °C, °F |1 =1 jednostka
lub Q
35.05 |Poziom przecigzenia silnika Real 0,0...300,0% % 10=1%
35.11 |Temperatura 1: zrédio Lista 0..2,5...7,11...16 - 1=1
35.12 |Limit btedu temp. 1 Real -60 ... 5000°C °C, °F |1 =1 jednostka
lub Q
35.13 |Limit ostrzezenia temp. 1 Real -60 ... 5000°C °C, °F |1 =1 jednostka
lub Q
35.14 |Temperatura 1: zrédto Al Zrédio analogowe - - 1=1
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35.50 |Temperatura otoczenia silnika Real -60...100°C lub °C lub °F 1=1°
=75 ... 212°F
35.51 |Krzywa obcigzenia silnika Real 50...150 % 1=1%
35.52 |Zerowa predkos¢: obcigzenie Real 25...150 % 1=1%
35.53 | Punkt przetomu Real 1,00...500,00 Hz 100=1Hz
35.54 | Nominalny wzrost temp. silnika Real 0...300°C °C lub °F 1=1°
35.55 | Term. stata czasowa silnika Real 100...10000 s 1=1s
35.56 |Dziatanie przeciazenia silnika Lista - - 10=1
35.57 |Klasa przeciazenia silnika Lista - - 10=1
36 Analiza obciazenia
36.01 |PVL: zrédto sygnatu Zrédfo analogowe - - 1=1
36.02 |PVL: czas filtru Real 0,00...120,00 s 100=1s
36.06 |AL2: zrédio sygnatu Zrédfo analogowe - - 1=
36.07 |AL2: skalowanie sygnatu Real 0,00...32767,00 - 100 =1
36.09 |Rejestratory resetowania Lista 0...3 - 1=
36.10 |PVL: warto$¢ szczytowa Real -32768,00...32767,00 - 100 =1
36.11 [PVL: data wart. szczytowej Dane 1/1/1980...6/5/2159 - 1=1
36.12 |PVL: godz. wart. szczytowej Dane - - 1=1
36.13 |PVL: prad szczytowy Real -32768,00...32767,00 A 100=1A
36.14 |PVL: prad szczytowy DC Real 0,00...2000,00 \Y 100=1V
36.15 |PVL: szybko$¢ przy szczycie Real -30000... 30000 obr./min 100 =
1 obr./min

36.16 |PVL: data resetu Dane 1/1/1980...6/5/2159 - 1=1
36.17 |PVL: godzina resetu Dane - - 1=1
36.20 |AL10do 10% Real 0,00...100,00 % 100 =1%
36.21 |AL1 10 do 20% Real 0,00...100,00 % 100 =1%
36.22 |AL120do 30% Real 0,00...100,00 % 100 =1%
36.23 |AL1 30 do 40% Real 0,00...100,00 % 100 =1%
36.24 |AL1 40 do 50% Real 0,00...100,00 % 100 =1%
36.25 |AL1 50 do 60% Real 0,00...100,00 % 100 =1%
36.26 |AL160do 70% Real 0,00...100,00 % 100 =1%
36.27 |AL1 70 do 80% Real 0,00...100,00 % 100 =1%
36.28 |AL1 80 do 90% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.29 |AL1 ponad 90% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.40 |AL2 0do 10% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.41 |AL2 10 do 20% Real 0,00...100,00 % 100 =1%
36.42 |AL2 20 do 30% Real 0,00...100,00 % 100 =1%
36.43 |AL2 30 do 40% Real 0,00...100,00 % 100 =1%
36.44 |AL2 40 do 50% Real 0,00...100,00 % 100 =1%
36.45 |AL2 50 do 60% Real 0,00...100,00 % 100 =1%
36.46 |AL2 60 do 70% Real 0,00...100,00 % 100 =1%
36.47 |AL2 70 do 80% Real 0,00...100,00 % 100 =1%
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36.48 |AL2 80 do 90% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.49 |AL2 ponad 90% Real 0,00...100,00 % 100 = 1%
36.50 |AL2: data resetu Dane 1/1/1980...6/5/2159 - 1=1
36.51 |AL2: godzina resetu Dane - - 1=1

37 Krzywa obcigzenia uzytkownika
37.01 |Stowo stanu wyjécia ULC PB 0000h...FFFFh - 1=1
37.02 |ULC — sygnat nadzoru Zrédio analogowe - - 1=1
37.03 |ULC - dziatania przecigz. Lista 0...3 - 1=1
37.04 |ULC - dziatania niedost.obc. Lista 0..3 - 1=1
37.11 |ULC - tabela predk.: pkt 1 Real -30000.0...30000.0 obr./min | 10 =1 obr./min
37.12 |ULC - tabela predk.: pkt 2 Real -30000.0...30000.0 obr./min | 10 =1 obr./min
37.13 |ULC - tabela predk.: pkt 3 Real -30000.0...30000.0 obr./min | 10 =1 obr./min
37.14 |ULC - tabela predk.: pkt 4 Real -30000.0...30000.0 obr./min | 10 =1 obr./min
37.15 |ULC - tabela predk.: pkt 5 Real -30000.0...30000.0 obr./min | 10 = 1 obr./min
37.16 |ULC - tabela czest.: pkt 1 Real -500.0...500.0 Hz 10=1Hz
37.17 |ULC - tabela czest.: pkt 2 Real -500.0...500.0 Hz 10=1Hz
37.18 |ULC - tabela czest.: pkt 3 Real -500.0...500.0 Hz 10=1Hz
37.19 |ULC - tabela czest.: pkt 4 Real -500.0...500.0 Hz 10=1Hz
37.20 |ULC - tabela czest.: pkt 5 Real -500.0...500.0 Hz 10=1Hz
37.21 |ULC - niedocigzenie: pkt 1 Real -1600.0...1600.0 % 10=1%
37.22 |ULC - niedocigzenie: pkt 2 Real -1600.0...1600.0 % 10=1%
37.23 |ULC - niedocigzenie: pkt 3 Real -1600.0...1600.0 % 10=1%
37.24 |ULC - niedocigzenie: pkt 4 Real -1600.0...1600.0 % 10=1%
37.25 |ULC - niedocigzenie: pkt 5 Real -1600.0...1600.0 % 10=1%
37.31 |ULC - przecigzenie: pkt 1 Real -1600.0...1600.0 % 10=1%
37.32 |ULC - przecigzenie: pkt 2 Real -1600.0...1600.0 % 10=1%
37.33 |ULC - przecigzenie: pkt 3 Real -1600.0...1600.0 % 10=1%
37.34 |ULC - przecigzenie: pkt 4 Real -1600.0...1600.0 % 10=1%
37.35 |ULC - przecigzenie: pkt 5 Real -1600.0...1600.0 % 10=1%
37.41 |ULC — timer przecigzenia Real 0.0...10000.0 s 10=1s
37.42 |ULC — timer niedociazenia Real 0.0...10000.0 s 10=1s
40 PID procesu: zestaw 1
40.01 |PID procesu: akt. wart. wyj. Real -200000,00...200000,00 % 100 =1%
40.02 |PID procesu: akt.wart.sprz.zw. Real -200000,00...200000,00 | Jednostki 100 =
klienta 1 jednostka
regulatora klienta
PID regulatora PID
40.03 |PID procesu: akt.wart.nastawy Real -200000,00...200000,00 | Jednostki 100 =
klienta 1 jednostka
regulatora klienta
PID regulatora PID
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40.04 |PID procesu: akt.wart.odchyl. Real -200000,00...200000,00 | Jednostki 100 =
klienta 1 jednostka
regulatora klienta
PID regulatora PID
40.05 |Akt. wart. dostr. wyj. PID Real -200000,00...200000,00 | Jednostki 100 =
klienta 1 jednostka
regulatora klienta
PID regulatora PID
40.06 |PID procesu: stowo stanu PB 0000h...FFFFh - 1=1
40.07 |Tryb pracy regulatora PID Lista 0...2 - 1=1
procesu
40.08 |Zest. 1: zrodto sprz. zwrot. 1 Zrédfo analogowe - - 1=1
40.09 |Zest. 1: zrodto sprz. zwrt. 2 Zrédio analogowe - - 1=1
40.10 |Zest. 1: funkcja sprz. zwrt. Lista 0...1 - 1=1
40.11 | Zest. 1: czas filtru sprz. zwrot. Real 0,000...30,000 s 1000=1s
40.14 |Zest. 1: skal. nastawy Real - - 100 =1
200000,00...200000,00
40.15 |Zest. 1: skal. wyjécia Real - - 100 =1
200000,00...200000,00
40.16 |Zest. 1: zrodto nastawy 1 Zrédio analogowe - - 1=1
40.17 |Zest. 1: zrodto nastawy 2 Zrédto analogowe - - 1=1
40.18 |Zest. 1: funkcja nastawy Lista 0...1 - 1=1
40.19 |Zest. 1: wybdr wewn. nast. 1 Zrédfo cyfrowe - - 1=1
40.20 |Zest. 1: wybor wewn. nast. 2 Zrédfo cyfrowe - - 1=1
40.21 |Zest. 1: wewn. nastawa 1 Real -200000,00...200000,00 | Jednostki 100 =
klienta 1 jednostka
regulatora klienta
PID regulatora PID
40.22 |Zestaw 1: wewn. nastawa 2 Real -200000,00...200000,00 | Jednostki 100 =
klienta 1 jednostka
regulatora klienta
PID regulatora PID
40.23 |Zestaw 1: wewn. nastawa 3 Real -200000,00...200000,00 | Jednostki 100 =
klienta 1 jednostka
regulatora klienta
PID regulatora PID
40.24 |Zestaw 1: wewn. nastawa 0 Real -200000,00...200000,00 | Jednostki 100 =
klienta 1 jednostka
regulatora klienta
PID regulatora PID
40.26 |Zest. 1: min. nastawy Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
40.27 |Zest. 1: maks. nastawy Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
40.28 |Zest. 1: czas zwigksz. nast. Real 0,0...1800,0 s 10=1s
40.29 |Zest. 1: czas zmniejsz. nast. Real 0,0...1800,0 s 10=1s
40.30 (Zest. 1: wh. blokow. nastawy Zrédfo cyfrowe - - 1=1
40.31 |Zest. 1: odwr. rézniczk. Zrédfo cyfrowe - - 1=1
40.32 |Zest. 1: wzmocnienie Real 0,10...100,00 - 100 =1
40.33 |Zest. 1: czas catkowania Real 0,0...9999,0 s 10=1s
40.34 |Zest. 1: czas rézniczk. Real 0,000...10,000 s 1000=1s
40.35 |Zest. 1: czas filtru rézniczk. Real 0,0...10,0 s 10=1s
40.36 |Zest. 1: min. wyjécie Real -200000,00...200000,00 - 10=1
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40.37 |Zest. 1: maks. wyjscie Real -200000,00...200000,00 - 10=1
40.38 |Zest. 1: blokow. wyj$cia wt. Zrédfo cyfrowe - - 1=1
40.39 |Zest. 1: zakres strefy nieczut. Real 0...... 200000,0 - 10=1
40.40 |Zest. 1: opdz. strefy nieczut. Real 0,0 ... 3600,0 s 10=1s
40.43 |Zest. 1: poziom u$pienia Real 0...... 200000,0 - 10=1
40.44 |Zest. 1: op6z. uspienia Real 0,0...3600,0 s 10=1s
40.45 |Zest. 1: czas wzm. uspienia Real 0,0...3600,0 s 10=1s
40.46 |Zest. 1: krok wzmac. uspienia Real 0...... 200000,0 Jednostki 100 =

klienta 1 jednostka
regulatora klienta
PID regulatora PID
40.47 |Zest. 1: odchylenie przebudz. Real -200000,00...200000,00 | Jednostki 100 =
klienta 1 jednostka
regulatora klienta
PID regulatora PID
40.48 |Zest. 1: opdznienie przebudz. Real 0,00...60,00 s 100=1s
40.49 |Zest. 1: tryb $ledzenia Zrédio cyfrowe - - 1=1
40.50 |Zest. 1: wybdr $ledz. w. zad. Zrédfo analogowe - - 1=1
40.51 |Zest. 1: tryb dostrojenia Lista 0...3 - 1=1
40.52 |Zest. 1: wybdr dostrojenia Lista 1... - 1=1
40.53 |Zest. 1: wsk. dostroj. w.zad. Zrédio cyfrowe - - 1=1
40.54 |Zest. 1: dostrojenie mieszane Real 0,000 ... 1,000 - 1000 =1
40.55 |Zest. 1: regulacja dostrojenia Real -100.000 ... 100.000 - 1000 =1
40.56 |Zest. 1: zrédto dostrojenia Lista 1...2 - 1=1
40.57 |PID: wybor zestawu 1/2 Zrédfo cyfrowe - 1=1
40.58 |Zest. 1: zwigksz zabezp. Lista - 1=1
40.59 |Zest. 1: zmniejsz zabezp. Lista .3 - 1=1
40.60 |Zestaw 1: zrodio aktywacji PID Zrédho cyfrowe - - 1=1
40.61 |W. akt. skalow. nastawy Real -200000,00...200000,00 - 100=1
40.62 |Wewn. akt. wart. nast. PID Real -200000,00...200000,00 | Jednostki 100 =
klienta 1 jednostka
regulatora klienta
PID regulatora PID
40.65 |Automatyczne faczenie sie z Lista 0...1 - 1=1
dostrajaniem
40.79 |Zestaw jednostek 1 Lista - - 1=1
40,80 (Zest. 1: zrodto min. wart. wyj. Zrédto analogowe - - 1=1
PID
40,81 |Zest. 1: zrodio maks. wart. wyj. | Zrédto analogowe - - 1=1
PID
40,89 |Zest. 1: mnoznik nastawy Real -200000,00...200000,00 - 100=1
40.90 |Zest. 1: mnoznik sprz. zwr. Real --200000,00...200000,00 - 100=1
40.91 | Magazyn danych sprz. zwrotnego Real -327,68 ... 327,67 - 100 =1
40.92 |Magazyn danych nastawy Real -327,68 ... 327,67 - 100 =1
40.96 |% wyjscia z PID procesu Real -100,00...100,00 % 100 =1
40.97 |% sprz. zwr. z PID procesu Real -100,00...100,00 % 100 =1
40.98 |% nastawy PID procesu Real -100,00...100,00 % 100 =1
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40.99 (% odchylenia PID procesu Real -100,00...100,00 % 100 =1
41 PID procesu: zestaw 2
41.08 |Zest. 2: zrodto sprz. zwrt. 1 Zrédio analogowe - - 1=1
41.09 |Zest. 2: zrodto sprz. zwrt. 2 Zrédfo analogowe - - 1=1
41.10 |Zest. 2: funkcja sprz. zwrt. Lista 0...11 - 1=1
41.11 | Zest. 2: czas filtru sprz. zwrot. Real 0,000...30,000 s 1000=1s
41.14 |Zest. 2: skal. nastawy Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
41.15 |Zest. 2: skal. wyjécia Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
41.16 |Zest. 2: zrédto nastawy 1 Zrédfo analogowe - - 1=1
41.17 |Zest. 2: zrodto nastawy 2 Zrédfo analogowe - - 1=1
41.18 |Zest. 2: funkcja nastawy Lista 0..11 - 1=1
41.19 |Zest. 2: wybor wewn. nast. 1 Zrédfo cyfrowe - - 1=1
41.20 |Zest. 2: wybor wewn. nast. 2 Zrédfo cyfrowe - - 1=1
41.21 |Zestaw 2: wewn. nastawa 1 Real -200000,00...200000,00 | Jednostki 100 =
klienta 1 jednostka
regulatora klienta
PID regulatora PID
41.22 |Zestaw 2: wewn. nastawa 2 Real -200000,00...200000,00 | Jednostki 100 =
klienta 1 jednostka
regulatora klienta
PID regulatora PID
41.23 |Zestaw 2: wewn. nastawa 3 Real -200000,00...200000,00 | Jednostki 100 =
klienta 1 jednostka
regulatora klienta
PID regulatora PID
41.24 |Zestaw 2: wewn. nastawa O Real -200000,00...200000,00 | Jednostki 100 =
klienta 1 jednostka
regulatora klienta
PID regulatora PID
41.26 |Zest. 2: min. nastawy Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
41.27 |Zest. 2: maks. nastawy Real -200000,00...200000,00 - 100 =1
41.28 |Zest. 2: czas zwigksz. nast. Real 0,0...1800,0 s 10=1s
41.29 |Zest. 2: czas zmniejsz. nast. Real 0,0...1800,0 s 10=1s
41.30 |Zest. 2: wt. blokow. nastawy Zrédfo cyfrowe - - 1=1
41.31 |Zest. 2: odwr. rézniczk. Zrédio cyfrowe - - 1=1
41.32 |Zest. 2: wzmocnienie Real 0,01...100,00 - 100 =1
41.33 |Zest. 2: czas catkowania Real 0,0...9999,0 s 10=1s
41.34 |Zest. 2: czas rézniczk. Real 0,000...10,000 s 1000=1s
41.35 |Zest. 2: czas filtru rézniczk. Real 0,0...10,0 s 10=1s
41.36 |Zest. 2: min. wyjécie Real -200000,00... - 10=1
200000,00
41.37 |Zest. 2: maks. wyjscie Real -200000,00... - 10=1
200000,00
41.38 |Zest. 2: blokow. wyj$cia wt. Zrédfo cyfrowe - - 1=
41.39 |Zest. 2: zakres strefy nieczut. Real 0...... 200000,0 - 10=1
41.40 |(Zest. 2: opoz. strefy nieczut. Real 0,0 ... 3600,0 s 10=1s
41.43 |Zest. 2: poziom u$pienia Real 0,0...20000,00 - 10=1
41.44 |Zest. 2: op6z. uspienia Real 0,0...3600,0 s 10=1s




Dodatkowe dane parametrow 321

Nr Nazwa Typ Zakres Jednostka FbEq32
41.45 |Zest. 2: czas wzm. uspienia Real 0,0...3600,0 s 10=1s
41.46 |Zest. 2: krok wzmac. uspienia Real 0,0...20000,00 Jednostki 100 =

klienta 1 jednostka
regulatora klienta
PID regulatora PID
41.47 |Zest. 2: odchylenie przebudz. Real -200000,00... Jednostki 100 =
200000,00 klienta 1 jednostka
regulatora klienta
PID regulatora PID
41.48 |Zest. 2: opdznienie przebudz. Real 0,00...60,00 s 100=1s
41.49 |Zest. 2: tryb $ledzenia Zrédio cyfrowe - - 1=1
41,50 |Zest. 2: wybor $ledz. w. zad. Zrédfo analogowe - - 1=1
41.51 |Zest. 2: tryb dostrojenia Lista 0..3 - 1=1
41.52 |Zest. 2: wybdr dostrojenia Lista - 1=1
41.53 |Zest. 2: wsk. dostroj. w.zad. Zrédfo analogowe - - 1=1
41.54 |Zest. 2: dostrojenie mieszane Real 0,000...1,000 - 1=1
41.55 |Zest. 2: regulacja dostrojenia Real -100,000...100,000 - 1=
41.56 |Zest. 2: zrédto dostrojenia Lista 1.2 - 1=
41.58 |Zest. 2: zwieksz zabezp. Lista 0...3 - 1=
41.59 |Zest. 2: zmniejsz zabezp. Lista 0...3 - 1=
41.60 |Zestaw 2: zrodio aktywacji PID Zrédio cyfrowe - - 1=
41.79 |Zestaw jednostek 2 Lista - - 1=
41.80 |Zest. 2: zrodio min. wart. wyj. Lista 0...1 - 1=
PID
41.81 |Zest. 2: zrodio maks. wart. wyj. Lista 0...1 - 1=1
PID
41.89 |Zest. 2: mnoznik nastawy Real -200000,00...200000,00 - 100=1
41.90 |Zest. 2: mnoznik sprz. zwr. Real -200000,00...200000,00 - 100=1
44 Sterowanie hamulcem mechan.
44.01 |Ster. hamowaniem: stan PB 0000h...FFFFh - 1=1
44.06 |Sterowanie hamulca wt. Zrédfo cyfrowe - - 1=1
44.08 |Otw. hamulca: opdznienie Real 0,00...5,00 s 100=1s
44.13 |Opdznienie zamk. hamulca Real 0,00...60,00 s 100=1s
4414 |Poziom zamk. hamulca Real 0,0...1000,0 obr./min | 100 =1 obr./min
44.202 |Badanie momentu Zrédfo cyfrowe - - 1=1
44.203 |W. zad. badania momentu Real 0,0...300,0 % 10 =1,0%
44.204 | Czas sprawdz. syst. ham. Real 0,10...30 ms 10=1s
44.205 |Limit predk. poslizgu ham. Real 0,0 ... 30000,0 obr./min | 1 =1 obr/min
44.206 |Opozn. btedu poslizgu ham. Real 0...30000 ms 1=1ms
44.207 | Wybor bezp. zamykania Zrédio cyfrowe - - 1=1
44.208 | Predko$¢ bezp. zamykania Real 0,00 ... 30000,00 obr./min | 1 =1 obr./min
44.209 |Opdznienie bezp. zamykania Real 0...30000 ms 1=1ms
44211 |Rozszerzony czas pracy Real 0,0...3600,0 s 1000=1s
44.212 |SW rozszerz. czasu pracy Zrédio cyfrowe 0000h...FFFFh - -
45 Wydajnos¢ energetyczna
45.01 |Zaoszczedzone GWh Real 0...65535 GWh 1=1GWh
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45.02 |Zaoszczedzone MWh Real 0...999 MWh 1=1MWh
45.03 |Zaoszczedzone kWh Real 0,0...999,0 kWh 10 = 1 kWh
45.04 |Zaoszczedzona energia Real 0,0...214748364,7 kWh 10 = 1 kWh
45.05 |Zaoszcz. pienigdze x 1000 Real 0...4 294 967 295 (do 1 =1 jednostka

tysigcy wyboru)
45.06 |Zaoszczedzone pienigdze Real 0,00...999,99 (do 100 =
wyboru) 1 jednostka
45.07 |Zaoszczedzona kwota Real 0,00...21474836,47 (do 100 =
wyboru) 1 jednostka
45.08 |Redukcja CO2 w kilotonach Real 0...65535 kilotona 1 =1 kilotona
metryczna
45.09 |Redukcja CO2 w tonach Real 0,0...999,9 tona 10 =1 tona
45.10 |tacznie zaoszczedzone CO2 Real 0,0...214748365,7 tona 10 =1 tona
45.11 | Optymalizator energii Lista 0...1 - 1=1
45.12 |Taryfa energetyczna 1 Real 0,000...4294967,295 (do 1000 =
wyboru) 1 jednostka
45.13 |Taryfa energetyczna 2 Real 0,000...4294967,295 (do 1000 =
wyboru) 1 jednostka
45.14 | Wybor taryfy Zrédfo cyfrowe - - 1=1
45.18 |Wspotczynnik konwersji CO2 Real 0,000...65,535 tona/MWh 1000 =
1 tona/MWh
45.19 |Moc poréwnawcza Real 0,00...100000,00 kW 10 =1 kW
45.21 |Resetuj obliczenia energii Lista 0..1 - 1=1
45.24 |Wart. mocy szczyt.: godzina Real -3000,00 ... 3000,00 kW 1=1kW
45.25 |Godz. mocy szczyt.: godzina Real nd.
4526 |Godzinna catk. energia (reset.) Real -3000,00 ... 3000,00 kWh 1=1kWh
4527 |Wart. mocy szczyt. Real -3000,00 ... 3000,00 kW 1=1kW
(resetowalna): dzien
4528 |Godz. mocy szczyt.: dzien Real nd.
4529 |Dzienna catk. energia (reset.) Real -30000,00 ... 30000,00 kWh 1=1kWh
45.30 |Catkow. energia: ost. dzien Real -30000,00 ... 30000,00 kWh 1=1kWh
45.31 |Wart. mocy szczyt. Real -3000,00 ... 3000,00 kW 1=1kW
(resetowalna): miesigc
45.32 |Data mocy szczyt.: miesigc Real 1/1/1980...6/5/2159 nd.
45.33 |Godz.mocy szczyt.: miesigc Real nd.
45.34 |Miesieczna catk. energia (reset.) Real -1000000,00 ... kWh 1=1kWh
1000000,00
45.35 |Catkow. energia: ost. mies. Real -1000000,00 ... kWh 1=1kWh
1000000,00
45.36 |Wart. mocy szczyt.: zawsze Real -3000,00 ... 3000,00 kW 1=1kW
45.37 |Data mocy szczyt.: zawsze Real nd.
45.38 |Godz. mocy szczyt.: zawsze Real nd.
46 Ust. monitorowania/skalowania
46.01 |Skalowanie predkosci Real 0,00...30000,00 obr./min 100 =
1 obr./min
46.02 |Skalowanie czestotliwosci Real 0,10...1000,00 Hz 100=1Hz
46.03 |Skalowanie momentu Real 0,1...1000,0 % 10=1%
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46.04 |Skalowanie mocy Real 0,10...30000,00 - 10=
1 jednostka
46.05 |Skalowanie pradu Real 0...30000 A 1=1A
46.06 |Skal. zerowej wart. zad. predk. Real 0,00 ... 30000,00 obr./min 100 = 1 obr./min
46.07 |Skal. zerowej w. zad. czest. Real 0,00 ... 1000,00 Hz 100 =1 Hz
46.11 | Czas filtru: predkos$¢ silnika Real 2...20000 ms 1=1ms
46.12 |Czas filtru: czest. wyj. Real 2...20000 ms 1=1ms
46.13 |Czas filtru: moment silnika Real 2...20000 ms 1=1ms
46.14 | Czas filtru: moc Real 2...20000 ms 1=1ms
46.21 |Przy histerezie predkosci Real 0,00...30000,00 obr./min | 100 = 1 obr./min
46.22 |Przy histerezie czestotliwosci Real 0,00...1000,00 Hz 100=1Hz
46.23 |Przy histerezie momentu Real 0,00...300,00 % 1=1%
46.31 |Powyzej limitu predkosci Real 0,00...30000,00 obr./min | 100 = 1 obr./min
46.32 |Powyzej limitu czestotliwosci Real 0,00...1000,00 Hz 100=1Hz
46.33 |Powyzej limitu momentu Real 0,0...1600,0 % 10=1%
46.41 |Skalowanie impulséw kWh Real 0,001...1000,000 kWh 1000 = 1 kWh
47 Magazyn danych
47.01 |Magazyn danych 1 real32 Real -2147483,008 ... - 1000 =1
2147483,008
47.02 |Magazyn danych 2 real32 Real -2147483,008 ... - 1000 =1
2147483,008
47.03 |Magazyn danych 3 real32 Real -2147483,008 ... - 1000 =1
2147483,008
47.04 |Magazyn danych 4 real32 Real -2147483,008 ... - 1000 =1
2147483,008
47.11 |Magazyn danych 1 int32 Real -2147483648... - 1=1
2147483647
47.12 |Magazyn danych 2 int32 Real -2147483648... - 1=1
2147483647
47.13 |Magazyn danych 3 int32 Real -2147483648... - 1=1
2147483647
47.14 |Magazyn danych 4 int32 Real -2147483648... - 1=1
2147483647
47.21 |Magazyn danych 1int16 Real -32768...32767 - 1=1
47.22 |Magazyn danych 2 int16 Real -32768...32767 - 1=1
47.23 |Magazyn danych 3 int16 Real -32768...32767 - 1=1
47.24 |Magazyn danych 4 int16 Real -32768...32767 - 1=1

49 Port komunikacyjny panelu

49.01 [Numer ID wezta Real 1...32 - 1=1
49.03 |Szybkos$¢ transmisji Lista 1...5 - 1=
49.04 |Czas utraty komunikacji Real 0,3...3000,0 s 10=1s
49.05 |Reakcja na utrate komunik. Lista 0...3 - 1=
49.06 |Odswiez ustawienia Lista 0...1 - 1=

49.19 |Widok gt. 1 panelu podst. - -

49.20 |Widok gt. 2 panelu podst. - -

49.21 |Widok gt. 3 panelu podst. - -
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49.30 |Ukryw. menu panelu podst. 0000h...FFFFh -

49.219 | Widok gt. 4 panelu podst. 0000h...FFFFh -

49.220 | Widok gt. 5 panelu podst. 0000h...FFFFh -

49.221 |Widok gt. 6 panelu podst. 0000h...FFFFh -

58 Wbudowana magistrala komunikacyjna
58.01 |Wiaczenie protokotu Lista 0,1,3 - 1=1
58.02 |ID protokotu Real 0...65535 - 1=1
58.03 |Adres wezla Real 0...255 - 1=1

Identyfikator wezta

58.04 |Szybkos$¢ transmis;ji Lista 0...7 - 1=1
58.05 |Parzystos¢ Lista 0...3 - 1=1
58.06 |Sterowanie komunikacjg Lista 0...2 - 1=1
58.07 |Diagnostyka komunikacji PB 0000h...FFFFh - 1=1
58.08 |Odebrane pakiety Real 0...4294967295 - 1=1
58.09 |Przestane pakiety Real 0...4294967295 - 1=1
58.10 |Wszystkie pakiety Real 0...4294967295 - 1=1
58.11 |[Btedy UART Real 0...4294967295 - 1=
58.12 |Btedy CRC Real 0...4294967295 - 1=
58.14 |Reakcja na utrate komunik. Lista 0..4 - 1=
58.15 | Tryb utraty komunikacji Lista 0...2 - 1=
58.16 |Czas utraty komunikacji Real 0,0...6000,0 s 10=1s
58.17 | Opdznienie transmisji Real 0...65535 ms 1=1ms
58.18 | Stowo sterowania EFB PB 0...FFFFFFFFh - 1=1
58.19 |Stowo stanu EFB PB 0...FFFFFFFFh - 1=1
58.25 |Profil sterowania Lista 0,57,8,9 - 1=1
58.26 |EFB: typ wartosci zadanej 1 Lista 0..5 - 1=1
58.27 |EFB: typ wartosci zadanej 2 Lista 0..5 - 1=1
58.28 |Typ wart. aktualnej 1 EFB Lista 0...5 - 1=1
58.29 |Typ wart. aktualnej 2 EFB Lista 0..5 - 1=1
58.31 |Zrddto transp. w. akt. 1 EFB Zrédfo analogowe - - 1=
58.32 |Zrodio transp. w. akt. 2 EFB Zrédfo analogowe - - 1=
58.33 | Tryb adresowania Lista 0...2 - 1=
58.34 |Kolejnos¢ stow Lista 0...1 - 1=
58.70 |Tryb debugowania EFB Lista -100000...100000 - 1=
58.71 |Wart. zadana 1 EFB Real -100000...100000 - 1=
58.72 |Wart. zadana 2 EFB Real -100000...100000 - 1=
58.73 |Warto$¢ aktualna EFB 1 Real -100000...100000 - 1=1
58.74 |Warto$¢ aktualna EFB 2 Real -100000...100000 - 1=1
58,101 |Dane I/O 1 Zrédto analogowe - - 1=1
58.102 |Dane I/0 2 Zrédto analogowe - - 1=1
58.103 |Dane I/O 3 Zrédito analogowe - - 1=1
58.104 |Dane l/O 4 Zrédio analogowe - - 1=1
58.105 |Dane l/O 5 Zrédio analogowe - - 1=1
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58.106 |Dane 1/O 6 Zrédfo analogowe - - 1=1
58.107 |Dane /07 Zrédfo analogowe - - 1=1
58.108 |Dane I/0 8 Zrédfo analogowe - - 1=1
58.109 |Dane /09 Zrédio analogowe - - 1=1
58.110 [Dane I/O 10 Zrédio analogowe - - 1=1
58.111 |Dane I/O 11 Zrédfo analogowe - - 1=1
58.112 |Dane 1/0 12 Zrédfo analogowe - - 1=1
58.113 |Dane I/O 13 Zrédfo analogowe - - 1=1
58.114 |Dane I/O 14 Zrédfo analogowe - - 1=1

71 Zewnetrzny regulator PID1

71.01 |Aktualna wart. zewn. PID Real -200000,00...200000,00 | obr./min, 100 =

% lub Hz 1 jednostka
71.02 | Akt. wart. sprzezenia zwr. Real -200000,00...200000,00 | obr./min, 100 =

% lub Hz 1 jednostka
71.03 |Aktualna wart. nastawy Real -200000,00...200000,00 | obr./min, 100 =

% lub Hz 1 jednostka
71.04 | Aktualna wart. uchybu Real -200000,00...200000,00 | obr./min, 100 =

% lub Hz 1 jednostka
71.06 |Stowo stanu PID PB 0000h...FFFFh - 1=1
71.07 |Tryb pracy regulatora PID Lista 0...2 - 1=1
71.08 |Zrédto sprzezenia zwr. 1 Zrédfo analogowe - - 1=1
71.11 [Czas filtru sprzezenia zwr. Real 0,000...30,000 s 1000=1s
71.14 | Skalowanie nastawy Real -200000,00...200000,00 - 100=1
71.15 | Skalowanie wyjscia Real -200000,00...200000,00 - 100=1
71.16 |Zrédio nastawy 1 Zrédito analogowe - - 1=1
71.19 |Wybodr 1 wewn. nastawy Zrédfo cyfrowe - - 1=1
71.20 |Wybdr 2 wewn. nastawy Zrédfo cyfrowe - - 1=1
71.21 |Wewnetrzna nastawa 1 Real -200000,00...200000,00 | obr./min, 100 =

% lub Hz 1 jednostka
71.22 |Wewnetrzna nastawa 2 Real -200000,00...200000,00 | obr./min, 100 =

% lub Hz 1 jednostka
71.23 |Wewnetrzna nastawa 3 Real -200000,00...200000,00 | obr./min, 100 =

% lub Hz 1 jednostka
71.26 |Min. nastawy Real -200000,00...200000,00 - 100=1
71.27 |Maks. nastawy Real -200000,00...200000,00 - 100=1
71.31 | Odwrdcenie uchybu regul. Zrédho cyfrowe - - 1=1
71.32 | Wzmocnienie Real 0,10...100,00 - 100=1
71.33 |Czas catkowania Real 0,0...9999,0 s 10=1s
71.34 |Czas rézniczkowania Real 0,000...10,000 s 1000=1s
71.35 |[Czas filtru rézniczk. Real 0,0...10,0 s 10=1s
71.36 |Min. wyjscie Real -200000,00...200000,00 - 10=1
71.37 |Maks. wyjscie Real -200000,00...200000,00 - 10=1
71.38 |Aktywacja zamrozenia wyj. Zrédho cyfrowe - - 1=1
71.39 |Zakres strefy nieczutosci Real 0,0...200000,0 - 10=1
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Nr Nazwa Typ Zakres Jednostka FbEq32
71.40 |Opdznienie strefy nieczut. Real 0,0...3600,0 s 10=1s
71.58 |Zwieksz zabezpieczenie Lista 0...3 - 1=1
71.59 |Zmniejsz zabezpieczenie Lista 0...3 - 1=1
71.62 |Akt. wart. nastawy wewn. Real -200000,00...200000,00 | obr./min, 100 =

% lub Hz 1 jednostka
71.79 |Jednostki zewnetrznego PID Real -200000,00...200000,00 | obr./min, 100 =
% lub Hz 1 jednostka
95 Konfiguracja sprzetowa
95.01 |Napigcie zasilania Lista 0...5 - 1=1
95.02 |Adaptacyjne limity napiecia Lista 0...1 - 1=1
95.03 |Szacowane napigcie zasilania Real 0...65535 - 1=1V
AC
95.20 | Stowo opcji sprzetowych 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
95.26 | Wykrywanie roztgczenia silnika Lista 0...1 - 1=1
95.200 |Tryb wentylatora chtodzgcego PB 0000h...FFFFh - 1=1
96 System
96.01 |Jezyk Lista - - 1=
96.02 |Kod Dane 0...99999999 - 1=
96.03 | Stan poziomu dostepu PB 0b0000...0b1111 - 1=
96.04 | Wyboér makra Lista 0,1,5,8,9,12..14 - 1=
96.05 |Makro aktywne Lista 0,1,5,8,9,12...14 - 1=
96.06 |Przywrdcenie parametru Lista 0, 8,62 - 1=
96.07 |Reczne zapisanie parametru Lista 0...1 - 1=
96.08 |Rozruch karty sterowania Real 0...1 - 1=
96.10 |Zestaw uzytk.: stan Lista 0...7,20...23 - -
96.11 |Zest. uzytk.: zapisz/zataduj Lista 0...5,18...21 - -
96.12 | Zest. uzytk.: tryb I/O we1 Zrédfo cyfrowe - - -
96.13 |Zest. uzytk.: tryb 1/0 we2 Zrédfo cyfrowe - - -
96.16 | Wybor jednostki PB 0b0000...0b1111 - 1=1
96.51 |CzysSc¢ rej. bledéw i zdarzen Real 0...1 - 1=1
96.54 | Dziatanie sumy kontrolnej Lista 0..4 - 1=1
96.55 | Stowo sterowania sumg PB 0b0000...0b1111 - 1=1
kontrolng
96.68 |Aktualna suma kontrolna A Real 0x0000...0xffff - 1=
96.69 |Aktualna suma kontrolna B Real 0x0000...0xffff - 1=
96.71 |Zatw. suma kontr. A Real 0x0000...0xffff - 1=
96.72 |Zatw. suma kontr. B Real 0x0000...0xffff - 1=
96.78 | Tryb zgodnosci 550 Lista 0...1 - 1=
Parametry 96.100...96.102 sg widoczne tylko po ich wtgczeniu przy uzyciu parametru 96.02
96.100 |Zmien kod uzytkownika Dane 10000000...99999999 - 1=1
96.101 | Potwierdz kod uz. Dane 10000000...99999999 - 1=1
96.102 | Funkcja blokady uzytk. PB 0000h...FFFFh - 1=1
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97 Sterowanie silnikiem
97.01 |W.zad. czestotliwos$¢ przet. Lista 4..12 kHz 1=1
97.02 |Min. czestotliwo$¢ przetgcz. Lista 1...12 kHz 1=1
97.03 | Wzmocnienie poslizgu Real 0...200 % 1=1%
97.04 |Rezerwa napiecia Real -4...50 % 1=1%
97.05 |Hamowanie strumieniem Lista 0...2 - 1=1
97.06 |Wybor wart. zad. strumienia Zrédio cyfrowe - - 1=1
97.07 |Wart.zad.strumienia uzytkow. Real 0,0...200,0 % 100=1%
97.08 |Min. moment optymalizac. Real 0,0...1600,0 % 10=1%
97.11 |Dostrajanie TR Real 25...400 % 1=1%
97.13 |Kompensacja IR Real 0,00...50,00 % 100=1%
97.15 | Przystosowanie temp. Lista 0..1 - 1=1
modelu silnika
97.16 | Wspdtczynnik temp. stojana Real 0...200 % 1=1%
97.17 |Wspdtczynnik temp.wirnika Real 0...200 % 1=1%
97.20 |Stosunek U/f Lista 0..1 - 1=1
97.33 |Szac. czas filtra predkosci Real 0,00...100,00 - 1=1
97.48 | Stabilizator Udc Lista 0, 50, 100, 300, 500, % 1=1%
800
97.49 |Wzmocn. poél. dla tr. Real 0...200 % 1=1%
skalarnego
97.94 |Maks.czest. komp. IR Real 1,0...200,0 % 10=1%
97.135 | Tetnienie Udc Real 0,0...200,0 \ 10=1V
98 Parametry silnika uzytkownika
98.01 | Tryb modelu silnika uzytkow. Lista 0...1 - 1=1
98.02 |Rs uzytkownika Real 0,0000...0,50000 n;j. 100 000 =
1p.u.
98.03 | Rr uzytkownika Real 0,0000...0,50000 nj. 100 000 =
1p.u.
98.04 |Lm uzytkownika Real 0,00000...10,00000 n.,j. 100 000 =
1p.u.
98.05 |SigmaL uzytkownika Real 0,00000...1,00000 n.,j. 10? 000 =
p.u.
98.06 |Ld uzytkownika Real 0,00000...10,00000 n.j. 10? 000 =
p-u.
98.07 |Lq uzytkownika Real 0,00000...10,00000 n.j. 10? 000 =
p.u.
98.08 |Strumient PM uzytkownika Real 0,00000...2,00000 n.j. 1010 000 =
p.u.
98.09 |[Rs uzytkownika w S| Real 0,00000...100,00000 Q 1010 000 =
p.u.
98.10 |Rr uzytkownika w SI Real 0,00000...100,00000 Q 1010 000 =
p.u.
98.11 |Lm uzytkownika w SI Real 0,00...100000,00 mH 100 =1 mH

98.12 |Sigmal uzytkownika w S| Real 0,00...100000,00 mH 100 =1mH
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98.13 |Ld uzytkownika w SI Real 0,00...100000,00 mH 100 =1 mH
98.14 |Lq uzytkownika w SI Real 0,00...100000,00 mH 100 =1 mH

99 Dane silnika
99.03 | Typ silnika Lista 0...1 - 1=1
99.04 | Tryb sterowania silnikiem Lista 0...1 - 1=1
99.06 |Prad znamionowy silnika Real 0,0...6400,0 A 10=1A
99.07 |Napiecie znam. silnika Real 0,0...800,0 \% 10=1V
99.08 |Czestotliw. znam. silnika Real 0,00 ... 500,00 Hz 100=1Hz
99.09 |Predkos¢ znam. silnika Real 0 ... 30000 obr./min | 1 =1 obr./min
99.10 |Moc znamionowa silnika Real -10000,00... KW lub 100 =
10000,00 kW lub KM 1 jednostka
-13405,83...
13405,83 KM
99.11 [Znamionowy cos @ silnika Real 0,00 ... 1,00 - 100 =1
99.12 |Moment znamionowy silnika Real 0.000... N m lub 1000 =
Ib ft 1 jednostka
99.13 |Zazadano biegu ident. Lista 0..4,6 - 1=1
99.14 | Ostatni wykonany bieg ident. Lista 0..4,6 - 1=1
99.15 | Silnik: oblicz. pary biegunéw Real 0...1000 - 1=1
99.16 |Silnik: kolejnos¢ faz Lista 0...1 - 1=1
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Sledzenie bledow

Zawartos¢ tego rozdziatu

* Bezpieczenstwo

+ Wskazania

» Historia ostrzezen/btedéw

» Generowanie kodow QR na potrzeby mobilnej aplikacji serwisowej

* Komunikaty ostrzegawcze

* Komunikaty o btedach

Jesli informacje zawarte w tym rozdziale nie pozwolg zidentyfikowaé i usungé
niektorych ostrzezen i bledéw, nalezy zapoznac sie z przedstawicielem serwisu ABB.

Jesli uzywany jest program komputerowy Drive Composer, nalezy wysta¢ utworzony
w tym programie pakiet dla pomocy technicznej do przedstawiciela firmy ABB.

Ostrzezenia i bledy zostaty podane w osobnych tabelach. Zawarto$¢ kazdej tabeli
jest posortowana wedtug kodu ostrzezenia/btedu.

Bezpieczenstwo

OSTRZEZENIE! Do serwisowania przemiennika czestotliwosci uprawnieni

sg wylgcznie wykwalifikowani elektrycy. Przed rozpoczeciem pracy z
przemiennikiem czestotliwosci nalezy zapoznac¢ sig z instrukcjami w rozdziale
Instrukcje bezpieczenstwa na poczatku podrecznika uzytkownika przemiennika
czestotliwosci.
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Wskazania

Ostrzezenia i bledy

Ostrzezenia i btedy wskazujg stan przemiennika czestotliwosci odbiegajgcy od
normy. Kody i nazwy aktywnych ostrzezen i btedow sg wyswietlane na panelu
sterowania przemiennika czestotliwo$ci oraz w programie komputerowym Drive
Composer. Magistrala komunikacyjna udostepnia tylko kody ostrzezen i bledow.

Ostrzezen nie trzeba resetowaé. Gdy przyczyna ostrzezenia znika, przestaje ono
by¢ wyswietlane. Ostrzezenia nie powodujg zatrzymania pracy — przemiennik
czestotliwosci normalnie steruje silnikiem.

Btedy powodujg przerwanie pracy przemiennika, w wyniku czego silnik jest
zatrzymywany. Po usunieciu przyczyny mozna zresetowac btagd za pomocg
parametru 31.11 Wybdr resetu btedu, takiego jak panel sterowania, program
komputerowy Drive Composer, wejscia cyfrowe przemiennika czestotliwosci lub
magistrala komunikacyjna. Zresetowanie btedu tworzy zdarzenie 64FF Resetowanie
btedu. Po zresetowaniu mozna ponownie uruchomi¢ przemiennik czestotliwosci.

Niektére btedy wymagajg ponownego uruchomienia jednostki sterujgcej przez
wytaczenie i wigczenie zasilania albo przy uzyciu parametru 96.08 Rozruch karty
sterowania — jest to wskazane w komunikacie o btedzie.

Zdarzenia

Oproécz ostrzezen i bledow istniejg zdarzenia rejestrowane wytgcznie w dzienniku
zdarzen przemiennika czestotliwosci. Kody tych zdarzen znajdujg sie w tabeli
Komunikaty ostrzegawcze na str. 334.

Historia ostrzezen/bledéw

Dziennik zdarzen
Wszystkie wskazania sg przechowywane w dzienniku zdarzen. Dziennik zdarzenh
zawiera informacje dotyczgce

« ostatnich 8 zarejestrowanych btedéw, czyli bledow, ktére spowodowaty
wytaczenie awaryjne przemiennika czestotliwosci lub resetowania btedéw,

« ostatnich 10 ostrzezen lub zdarzen.

Patrz sekcja Wyswietlanie informacji dotyczgcych ostrzezer/btedéw na str. 333.
Dzienniki mozna wyczysci¢ przy uzyciu parametru 96.51 Czysc rej. bteddw i zdarzen.

Kody pomocnicze

Niektére zdarzenia generujg kod pomocniczy, ktéry czesto pomaga

w zidentyfikowaniu problemu. Na panelu sterowania kod pomocniczy jest
przechowywany jako czes¢ szczegbtdéw zdarzenia, a w programie komputerowym
Drive Composer jest wyswietlany na liscie zdarzen.
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Wyswietlanie informacji dotyczacych ostrzezen/bledéw

Przemiennik czestotliwosci moze przechowywac liste aktywnych btedow, kitére
powodujg aktualne wylgczenie awaryjne przemiennika. Przemiennik czestotliwosci
przechowuje tez liste wczesniejszych bteddw i ostrzen.

Dla kazdego zapisanego btedu na panelu pokazywane sg kod btedu, czas i warto$ci
dziewieciu parametrow (sygnaty aktualne i stowa stanu) zapisane w chwili
wystgpienia btedu. Wartosci parametréw zwigzane z najnowszym btedem znajdujg
sie w parametrach 05.80...05.88.

Aby wyswietli¢ aktywne btedy i ostrzezenia, nalezy wybra¢ ponizsze pozycje:

* Menu gtéwne — Diagnostyka — Aktywne btedy

* Menu gtéwne — Diagnostyka — Aktywne ostrzezenia

* Menu Opcje — Aktywne btedy

* Menu Opcje — Aktywne ostrzezenia

« parametry z grupy 04 Ostrzezenia i btedy (str. 112).

Aby wyswietli¢ wczesniejsze btedy i ostrzezenia, nalezy wybra¢ ponizsze pozycje:
* Menu gtéwne — Diagnostyka — Dziennik btedéw i zdarzen

Uwaga: Aktywne btedy sg takze zapisywane w dzienniku btedéw i zdarzen.
» parametry z grupy 04 Ostrzezenia i btedy (str. 112).

Dostep do dziennika zdarzen mozna takze uzyskac (i przeprowadzi¢ resetowanie) za
pomocg programu komputerowego Drive Composer. Patrz podrecznik uzytkownika
Drive composer PC tool user’s manual (3AUA0000094606 [j. ang.]).

Generowanie kodéw QR na potrzeby mobilnej aplikacji
serwisowej

Przemiennik czestotliwosci moze wygenerowac kod QR (lub serie kodow QR)

do wyswietlenia na panelu sterowania z asystentami. Kod QR zawiera dane
identyfikacyjne przemiennika, informacje o najnowszych zdarzeniach oraz wartosci
stanu i parametry licznikéw. Taki kod mozna odczytac przy uzyciu urzadzenia
przenosnego z zainstalowang aplikacjg serwisowg ABB, a nastepnie wysta¢ dane
do przeanalizowania przez personel firmy ABB. Wiecej informaciji o aplikacji mozna
uzyskac od lokalnego przedstawiciela firmy ABB.
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Komunikaty ostrzegawcze

Uwaga: lista zawiera rowniez te zdarzenia, ktére pojawiajg sie tylko w dzienniku zdarzen.

Kod
(szesnast-
kowy)

Ostrzezenie/kod
pomocniczy

Przyczyna

Co nalezy zrobi¢

B64FF Resetowanie btedu

Btad zostat zresetowany na panelu,
w programie komputerowym Drive
Composer, przez magistrale
komunikacyjng lub 1/O.

Zdarzenie. Tylko informacyjne.

A2A1 Kalibracja pragdu

Kalibracja pomiaru przesunigcia

i wzmochnienia pradu zostanie
przeprowadzona przy nastgpnym
uruchomieniu.

Ostrzezenie informacyjne. Patrz parametr 99.13
Zazgdano biegu ident..

A2B1 Przetezenie

Warto$¢ pradu wyjéciowego
przekroczyta wewnetrzny limit
btedu.

To ostrzezenie oprécz
rzeczywistego aktualnego
przetgzenia moze tez zostac
spowodowane przez btad

uziemienia lub utratg fazy zasilania.

Sprawdzi¢ obcigzenie silnika.

Sprawdzi¢ czasy przyspieszenia w grupie
parametréw 23 Rampa wart. zad. predkosci
(sterowanie predkoscia), 26 tarncuch wart. zad.
momentu (sterowanie momentem) lub 28
tancuch w. zad. czestotliwosci (sterowanie
czestotliwoscig). Sprawdzi¢ réwniez parametry
46.01 Skalowanie predko$ci, 46.02 Skalowanie
czestotliwosci i 46.03 Skalowanie momentu.
Sprawdzi¢ silnik i kabel silnika (w tym kolejno$¢
faz i potgczenie trojkat-gwiazda).

Sprawdzi¢ silnik i kabel silnika pod katem
wystepowania zwarcia doziemnego, mierzac
rezystancje izolacji silnika i kabla silnika. Patrz
rozdziat Montaz elektryczny, sekcja
Sprawdzanie izolacji zespotu w podreczniku
uzytkownika przemiennika czestotliwosci.
Sprawdzi¢, czy na kablu silnika nie ma
stycznikow, ktore sig otwierajg i zamykaja.
Sprawdzi¢, czy dane uruchamiania w grupie
parametréw 99 Dane silnika odpowiadajg
danym z tabliczki znamionowe;j silnika.
Sprawdzi¢, czy w kablu silnika nie ma zadnych
kondensatoréw korygujacych wspotczynnik
mocy ani ogranicznikéw przepig¢.

A2B3 Zwarcie doziemne

Przemiennik czestotliwosci wykryt
asymetrie obcigzenia, zwykle
spowodowang zwarciem
doziemnym w silniku lub kablu
silnika.

Sprawdzi¢, czy w kablu silnika nie ma zadnych
kondensatoréw korygujacych wspotczynnik
mocy ani ogranicznikéw przepig¢.

Sprawdzi¢ silnik i kable silnika pod katem
wystepowania zwarcia doziemnego, mierzac
rezystancjeg izolacji silnika i kabla silnika. Patrz
rozdziat Montaz elektryczny, sekcja
Sprawdzanie izolacji zespotu w podreczniku
uzytkownika przemiennika czestotliwosci. W
przypadku wykrycia zwarcia doziemnego
naprawi¢ lub wymieni¢ kabel silnika i/lub silnik.
Jesli nie mozna wykry¢ zadnego zwarcia
doziemnego, nalezy skontaktowac sie z
lokalnym przedstawicielem firmy ABB.

A2B4 Zwarcie

Zwarcie w kablu/kablach silnika lub
silniku.

Sprawdzi¢ silnik i kabel silnika pod katem
btedéw okablowania.

Sprawdzi¢ silnik i kabel silnika (w tym kolejno$¢
faz i potgczenie trojkat-gwiazda).

Sprawdzi¢ silnik i kabel silnika pod katem
wystepowania zwarcia doziemnego, mierzac
rezystancje izolacji silnika i kabla silnika. Patrz
rozdziat Montaz elektryczny, sekcja
Sprawdzanie izolacji zespotu w podreczniku
uzytkownika przemiennika czestotliwosci.
Sprawdzi¢, czy w kablu silnika nie ma zadnych
kondensatoréw korygujacych wspotczynnik
mocy ani ogranicznikdw przepig¢.
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Kod Ostrzezenielkod
(szesnast- strzezenle Przyczyna Co nalezy zrobi¢
kowy) pomochiczy
A2BA Przecigzenie IGBT Nadmierna temperatura potgczenia | Sprawdzi¢ kabel silnika.
IGBT z obudowa. To ostrzezenie Sprawdzi¢ warunki otoczenia.
chroni tranzystory IGBT i moze Sprawdzi¢ przeptyw powietrza i dziatanie
by¢ aktywowane z powodu zwarcia | wentylatora.
w kablu silnika. Sprawdzi¢, czy na zeberkach radiatora nie
zbiera sie pyt.
Sprawdzi¢ moc silnika wzgledem mocy
przemiennika czestotliwosci.
A3A1 Przepigcie obwodu Zbyt wysokie napigcie posredniego | Sprawdzi¢ ustawienie napiecia zasilania
DC obwodu DC (gdy przemiennik (parametr 95.01Napigecie zasilania).
czestotliwosci jest zatrzymany). Nieprawidtowe ustawienie tego parametru moze
spowodowaé niekontrolowane przyspieszenie
A3A2 Niedostateczne Zbyt niskie napiecie posredniego siFI)nika albo przecigzenie czopeEa Kjbprezystora
napigcie tgcza DC obwodu DC (gdy przemiennik hamowania.
czestotliwosci jest zatrzymany). Sprawdzi¢ napiecie zasilania.
A3AA Nie natadowano Napiecie posredniego obwodu DC | J&Sli problem powtarza sie, skontaktowat sig z
obwodu DC nie osiagneto jeszcze poziomu lokalnym przedstawicielem firmy ABB.
dziatania.
A490 Niepoprawna konf. Niezgodnos¢ typu czujnikdw Sprawdz ustawienia parametréw zrédiowych
czujnika temp. temperatury 35.117.
A491 Temperatura Mierzona temperatura 1 Sprawdzi¢ warto$¢ parametru 35.02 Zmierzona
zewnetrzna 1 przekroczyta limit ostrzezenia. temperatura 1.
(Edytowalny tekst Sprawdzi¢ chtodzenie silnika (lub innego
komunikatu) urzadzenia, ktérego temperatura jest mierzona).
Sprawdzi¢ warto$¢ parametru 35.13 Limit
ostrzezenia temp. 1.
A4A1 Nadmierna Nadmierna szacowana temperatura | Sprawdzi¢ warunki otoczenia.
temperatura IGBT tranzystora IGBT przemiennika Sprawdzi¢ przeptyw powietrza i dziatanie
czestotliwosci. wentylatora.
Sprawdzi¢, czy na zeberkach radiatora nie
zbiera sie pyt.
Sprawdzi¢ moc silnika wzgledem mocy
przemiennika czestotliwosci.
A4A9 Chtodzenie Nadmierna temperatura modutu Sprawdzi¢ temperature otoczenia. Jesli
przemiennika czgstotliwosci. przekracza ona 50°C (122°F), upewni¢ sig, ze
prad obcigzeniowy nie przekracza obnizonej
obcigzalnosci przemiennika czestotliwosci.
Patrz rozdziat Dane techniczne, sekcja
Obnizanie warto$ci znamionowych w
podreczniku uzytkownika przemiennika
czestotliwosci.
Sprawdzi¢ przeptyw powietrza chtodzacego
modut przemiennika czestotliwosci i dziatanie
wentylatora.
Sprawdzi¢, czy we wnetrzu szafy i radiatora
modutu przemiennika czestotliwosci nie zbiera sig
pyt. W razie potrzeby wyczyscic je.
A4BO Nadmierna Nadmierna temperatura modutu Sprawdzi¢ warunki otoczenia.
temperatura jednostki mocy. Sprawdzi¢ przeptyw powietrza i dziatanie
wentylatora.
Sprawdzi¢, czy na zeberkach radiatora nie
zbiera sie pyt.
Sprawdzi¢ moc silnika wzgledem mocy
przemiennika czestotliwosci.
A4B1 Nadmierna réznica Wysoka réznica temperatur Sprawdzi¢ okablowanie silnika.
temperatur tranzystoréw IGBT réznych faz. Sprawdzi¢ chtodzenie modutéw przemiennika
czestotliwosci.
A4F6 Temperatura IGBT Nadmierna temperatura tranzystora | Sprawdzi¢ warunki otoczenia.
IGBT przemiennika czestotliwosci. Sprawdzi¢ przeptyw powietrza i dziatanie
wentylatora.
Sprawdzi¢, czy na zeberkach radiatora nie
zbiera sie pyt.
Sprawdzi¢ moc silnika wzgledem mocy
przemiennika czestotliwosci.
A580 Komunikacja z Wykryto btedy komunikacji miedzy | Sprawdzi¢ potgczenia migdzy jednostka

jednostka mocy

jednostka sterujacg przemiennika
czestotliwosci a jednostkg mocy.

sterujgca przemiennika czestotliwosci a
jednostkg mocy.
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A591 Inicjowanie sprzetu Inicjowanie sprzetu przemiennika Sprawdzi¢ kod pomocniczy. Zobacz ponizej
przem.czest. czgstotliwosci. dziatania dla kazdego kodu.

0000 Trwa inicjowanie sprzetu Zaczekaj na zainicjowanie konfiguracji.

przemiennika.

0001 Inicjowanie ustawien sprzetu po raz | Zaczekaj na zainicjowanie konfiguraciji.

pierwszy.

A5A0 Bezpieczne Funkcja bezpiecznego wytgczania Sprawdzi¢ potgczenia obwodu bezpieczenstwa.
wylgczanie momentu | momentu jest aktywna, tzn. Wiecej informacji zawiera rozdziat Funkcja
Programowalna utracono sygnat z obwodu bezpiecznego wytgczania momentu w
funkcja ostrzezenia: bezpieczenstwa poditgczonego do podreczniku uzytkownika przemiennika
31.22 Wskaznik STO | Zacza STO. czestotliwosci oraz opis parametru 31.22
praca/zatrz. Wskaznik STO praca/zatrz. (str. 209).

A5EA Temp. obwodu Problem z pomiarem wewnetrznej Skontaktowac sie z lokalnym przedstawicielem
pomiarowego temperatury przemiennika firmy ABB.

czestotliwosci.

A5EB Btad zasilania karty Btad zasilacza jednostki mocy. Skontaktowac sie z lokalnym przedstawicielem
jednostki mocy firmy ABB.

A5EC Btad wewn. Wykryto btedy komunikacji miedzy | Sprawdzi¢ potgczenia miedzy jednostkg
komunikacji z j.mocy | jednostkg sterujgcg przemiennika sterujacag przemiennika czestotliwosci a

czestotliwosci a jednostkg mocy. jednostka mocy.

AS5ED Obwod pomiarowy: Btad obwodu pomiarowego. Skontaktowac sie z lokalnym przedstawicielem
ADC firmy ABB.

AS5EE Obwod pomiarowy: Btad obwodu pomiarowego. Skontaktowac sie z lokalnym przedstawicielem
DFF firmy ABB.

AS5EF Sprzezenie zwrotne | Sprzezenie zwrotne od stanu z faz | Skontaktowac sie z lokalnym przedstawicielem
od stanu jednostki wyjsciowych nie odpowiada firmy ABB.
mocy sygnatom sterujgcym.

A5F0 Sprzezenie zwrotne Brak sygnatu sprzezenia zwrotnego | Sprawdzi¢ sygnat sprzezenia zwrotnego
od tadowania od tadowania. przychodzacy z systemu fadowania.

AB86 Niezgodna suma Obliczona suma kontrolna Sprawdzi¢, czy wszystkie niezbedne i
kontrolna parametru nie jest zgodna z zatwierdzone sumy kontrolne (warto$¢ zadana)
Programowalna jakakolwiek wtgczong sumg (96.71...96.72) sa wigczone w parametrze 96.55
funkcja ostrzezenia: kontrolng warto$ci zadanej. Stowo sterowania suma kontrolng.

96.54 Dziatanie sumy Sprawdzi¢ konfiguracje parametru.

Kontrolnej Przy uzyciu parametru 96.55 Stowo sterowania
suma kontrolng, wtgczy¢ parametr sumy
kontrolnej i skopiowa¢ aktualng sume kontrolng
do tego parametru.

AB87 Konfiguracja sumy Zdefiniowano dziatanie dla Skontaktowac sie z lokalnym przedstawicielem
kontrolnej niezgodnej sumy kontrolnej, firmy ABB, aby skonfigurowac funkcje, lub

ale funkcja ta nie zostata wytgczy¢ funkcje w parametrze 96.54 Dziatanie
skonfigurowana. sumy kontrolnej.

ABA4 Warto$¢éznamionowa | Parametry silnika sg ustawione Sprawdzi¢ ustawienia parametréow konfiguracji
silnika nieprawidtowo. silnika w grupie 99.

Przemiennik czgstotliwosci nie jest | Sprawdzi¢, czy przemiennik czestotliwosci jest
prawidtowo zwymiarowany. zwymiarowany prawidtowo dla silnika.

ABAS5 Brak danych silnika Parametry w grupie 99 nie zostaly | Sprawdzi¢, czy wszystkie wymagane parametry

ustawione. w grupie 99 zostaty ustawione.
Uwaga: To ostrzezenie standardowo pojawia
sie podczas rozruchu i nie znika, dopdki dane
silnika nie zostang wprowadzone.

ABAB Nie wybrano kategorii | Nie zdefiniowano kategorii napiecia. | Patrz kategoria napigcia w parametrze 95.01
napigcia Napiecie zasilania.

ABBO Blokada uzytkownika | Blokada uzytkownika jest otwarta, Zamknac¢ blokade uzytkownika, wprowadzajac
jest otwarta czyli parametry konfiguracji blokady | nieprawidtowy kod w parametrze 96.02 Kod.

uzytkownika 96.100...96.102 sg Patrz sekcja Blokada uzytkownika (str. 100).
widoczne.
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ABB1 Niepotwierdzony Nowy kod uzytkownika zostat Potwierdzi¢ nowy kod, wprowadzajac
kod uzytkownika wprowadzony w parametrze ten sam kod w parametrze 96.107. Aby

96.100b ale nie zostat anulowa¢, zamkng¢ blokade uzytkownika
potwierdzony w parametrze bez potwierdzania nowego kodu. Patrz
96.101. sekcja Blokada uzytkownika (str. 100).
ABE5 Parametryzacja Ustawienie sprzgtowe trybu Sprawdzi¢ kod pomocniczy w dzienniku zdarzen.
wejécia analog. pradowego/napigciowego wejscia Kod identyfikuje wejécie analogowe, ktérego

analogowego nie odpowiada ustawienia powodujg konflikt.

ustawieniom parametréw. Dostosuj parametr 12.15/12.25.
Uwaga: W celu sprawdzenia poprawnosci
zmian ustawien sprzetowych wymagany jest
ponowny rozruch karty sterowania (przez
ponowne wytgczenie i wtgczenie zasilania lub
za pomocg parametru 96.08 Rozruch karty
sterowania).

AGE6 Konfiguracja ULC Btad konfiguraciji krzywej obcigzenia | Sprawdzi¢ kod pomocniczy. Zobacz ponizej

uzytkownika. dziatania dla kazdego kodu.

0000 Niespojne punkty predkosci. Sprawdzi¢, czy kazdy punkt predkosci
(parametry 37.11...37.15) ma wyzszg warto$¢
niz poprzedni punkt.

0001 Niespdjne punkty czestotliwosci. Sprawdzi¢, czy kazdy punkt czestotliwosci
(parametry 37.16...37.20) ma wyzszg warto$é
niz poprzedni punkt.

0002 Punkt niedocigzenia powyzej Sprawdzi¢, czy kazdy punkt przecigzenia

punktu przecigzenia. (37.31...37.35) ma wyzsza warto$¢ niz

0003 Punkt przecigzenia ponizej punktu odpowiadajgcy mu punkt niedociazenia

h R (37.21...37.25).
niedocigzenia.
A783 Przecigzenie silnika | Temperatura silnika jest zbyt Sprawdzi¢, czy silnik i maszyny podtaczone do
wysoka. silnika nie sg przecigzone.
Dostosowa¢ parametry uzywane dla funkgcji
przecigzenia silnika (35.517...35.53) i
35.55...35.56.
A784 Roztgczenie silnika Wszystkie trzy fazy wyjsciowe sg Sprawdzi¢, czy parametr 95.26 umozliwia
odtgczane od silnika. uzycie roztgcznika silnika. Jesli nie, sprawdzi¢:

» Czy przetgczniki miedzy przemiennikiem
czestotliwosci a silnikiem sg zamkniete.

« Czy wszystkie kable migdzy
przemiennikiem czgstotliwo$ci a silnikiem
sg podigczone i zabezpieczone.

Jesli nie wykryto zadnego problemu, a wyjscie

sterownika czestotliwo$ci zostato podtgczone

do silnika, skontaktuj sie z firmg ABB.

A780 Utyk silnika Silnik pracuje w obszarze utyku z Sprawdzi¢ obcigzenie silnika i wartosci
Programowalna powodu np. nadmiernego znamionowe przemiennika czestotliwosci.
funkcja ostrzezenia: obcigzenia lub niewystarczajgcej Sprawdzi¢ parametry funkciji btedu.

31.24 Funkcja utyku mocy silnika.
A791 Rezystor hamowania | Rezystor hamowania jest Sprawdzi¢, czy rezystor hamowania jest
uszkodzony lub niepodtgczony. podtgczony.
Sprawdzi¢ stan rezystora hamowania.
A7CE Utrata komunikacji Przerwa w komunikacji przez Sprawdzi¢ stan urzadzenia nadrzednego

EFB
Programowalna
funkcja ostrzezenia:
58.14 Reakcja na
utrate komunik.

wbudowang magistrale
komunikacyjng (EFB).

magistrali komunikacyjnej (online/offline/btad itd.).
Sprawdzi¢ potgczenia kablowe z zaciskami
EIA-485 o numerach 25, 26, 27 i 28 jednostki
sterujgcej.
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A7TEE Utrata panelu Zatrzymanie komunikacji ze strony | Sprawdzi¢ potgczenie z programem
Programowalna panelu sterowania lub programu komputerowym lub panelem sterowania.
funkcja ostrzezenia: komputerowego wybranego jako Sprawdzi¢ ztgcze panelu sterowania.
49.05 Reakcja na aktywna lokalizacja sterowania Sprawdzi¢ platformg montazowa, o ile
utrate komunik. przemiennika czgstotliwosci. jest uzywana.
Odtgczy¢ i ponownie podtgczy¢ panel
sterowania.
A71C Btad wewnetrzny Informacije o kalibraciji nie sg Wymieni¢ przemiennik czestotliwosci.
modutu I/0O. przechowywane w module 1/O.
Sygnaty analogowe nie dziatajg
z petng doktadnoscig.
A8AO0 Nadzoér Al Sygnat analogowy jest poza limitami | Sprawdzi¢ poziom sygnatu na wejsciu
Programowalna okreslonymi dla wejscia analogowym.
funkcja ostrzezenia: analogowego. Sprawdzi¢ okablowanie podtaczone do wejscia.
12.03 Funkcja Sprawdzi¢ minimalne i maksymalne limity
nadzoru Al wejécia w grupie parametréw 12 Standardowe
Al
ABA1 Ostrzezenie Stan przekaznika zmieniat sig Wymieni¢ karte sterowania lub przesta¢ uzywac
dotyczgce zuzycia czesciej niz zalecana liczba razy. wyjscia przekaznikowego.
RO
0001 Wyjscie przekaznikowe 1 Wymieni¢ kartg sterowania lub przesta¢ uzywac¢
wyjscia przekaznikowego 1.
ABA2 Ostrzezenie o Stan przekaznika zmienia sig Zastapi¢ sygnat podtgczony do zrodta wyjscia
przetgczaniu RO czesciej niz zalecana liczba razy, na | przekaznikowego sygnatem o nizszej
przyktad gdy podtaczony jest do czestotliwosci przetgczania.
niego sygnat o wysokiej
czestotliwosci przetaczania.
Zywotno$¢ przekaznika zostanie
wkrétce przekroczona.
0001 Wyjscie przekaznikowe 1 Wybrac inny sygnat przy uzyciu parametru
10.24 Zrédio ROT.
A8BO Nadzér sygnatu Ostrzezenie generowane przez Sprawdzi¢ zrodto ostrzezenia (parametr 32.07
(Edytowalny tekst funkcje nadzoru sygnatu. Sygnat nadzoru 1).
komunikatu)
Programowalna
funkcja ostrzezenia:
32.06 Dziatanie
nadzoru 1
A8B1 Nadzér sygnatu Ostrzezenie generowane przez Sprawdzi¢ zrodto ostrzezenia (parametr 32.17
(Edytowalny tekst funkcje nadzoru sygnatu. Sygnat nadzoru 2).
komunikatu)
Programowalna
funkcja ostrzezenia:
32.16 Dziatanie
nadzoru 2
A8B2 Nadzér sygnatu Ostrzezenie generowane przez Sprawdzi¢ zrodto ostrzezenia (parametr 32.27
(Edytowalny tekst funkcje nadzoru sygnatu. Sygnat nadzoru 3).
komunikatu)
Programowalna
funkcja ostrzezenia:
32.26 Dziatanie
nadzoru 3
A8B3 Nadzér sygnatu Ostrzezenie generowane przez Sprawdzi¢ zrodto ostrzezenia (parametr 32.37
(Edytowalny tekst funkcje nadzoru sygnatu. Sygnat nadzoru 4).
komunikatu)
Programowalna
funkcja ostrzezenia:
32.36 Dziatanie
nadzoru 4
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A8B4 Nadzér sygnatu Ostrzezenie generowane przez Sprawdzi¢ zrédto ostrzezenia (parametr 32.47
(Edytowalny tekst funkcje nadzoru sygnatu. Sygnat nadzoru 5).
komunikatu)

Programowalna
funkcja ostrzezenia:
32.46 Dziatanie
nadzoru 5

A8B5 Nadzér sygnatu Ostrzezenie generowane przez Sprawdzi¢ zrodto ostrzezenia (parametr 32.57
(Edytowalny tekst funkcje nadzoru sygnatu. Sygnat nadzoru 6).
komunikatu)

Programowalna
funkcja ostrzezenia:
32.56 Dziatanie
nadzoru 6

A8CO ULC — Krzywa obcigzenia uzytkownika: Sprawdzi¢, czy punkty spetniajg warunki. Patrz
nieprawidtowa tabela | Punkty osi X (predkos$¢) nie sg parametr 37.11 ULC - tabela predk.: pkt 1.
predkosci prawidiowe.

A8C1 ULC — ostrzezenie Krzywa obcigzenia uzytkownika: Patrz parametr 37.03 ULC - dziafania przecigz..
dotyczace Sygnat zbyt dtugo przekraczat
przecigzenia krzywa przecigzenia.

A8C4 ULC — ostrzezenie Krzywa obcigzenia uzytkownika: Patrz parametr 37.04 ULC - dziatania
dotyczace Sygnat zbyt dtugo znajdowat sig niedost.obc..
niedocigzenia ponizej krzywej niedocigzenia.

A8C5 ULC — nieprawidt. Krzywa obcigzenia uzytkownika: Sprawdzi¢, czy punkty speiniajg warunki. Patrz
tabela niedost. Punkty krzywej niedocigzenia sg parametr 37.21 ULC - niedocigzenie: pkt 1.
obcigzen nieprawidtowe.

A8C6 ULC — Krzywa obcigzenia uzytkownika: Sprawdzi¢, czy punkty spetniajg warunki. Patrz
nieprawidtowa tabela | Punkty krzywej przecigzenia sg parametr 37.31 ULC - przecigzenie: pkt 1.
przecigzen nieprawidtowe.

A8C8 ULC — Krzywa obcigzenia uzytkownika: Sprawdzi¢, czy punkty spetniajg warunki. -
nieprawidtowa tabela | Punkty osi X (czestotliwo$¢) nie sg | 500,0 Hz < 37.16 < 37.17 < 37.18 <37.19 <
czestotliwosci prawidiowe. 37.20 <500,0 Hz. Patrz parametr 37.16 ULC -

tabela czest.: pkt 1.

A981 Ostrzezenie Btad w urzadzeniu zewnetrznym 1. Sprawdzi¢ urzadzenie zewnetrzne.
zewnetrzne 1 Sprawdzi¢ ustawienie parametru 31.01 Zrédto
(Edytowalny tekst zdarzenia zewn. 1.
komunikatu)

Programowalna
funkcja ostrzezenia:
31.01 Zrédto
zdarzenia zewn. 1
31.02 Typ zdarzenia
zewn. 1
A982 Ostrzezenie Btad w urzgdzeniu zewnetrznym 2. | Sprawdzi¢ urzagdzenie zewnetrzne.

zewnetrzne 2
(Edytowalny tekst
komunikatu)
Programowalna
funkcja ostrzezenia:
31.03 Zrédto
zdarzenia zewn. 2
31.04 Typ zdarzenia
zewn. 2

Sprawdzi¢ ustawienie parametru 31.03 Zrédto
zdarzenia zewn. 2.
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A983 Ostrzezenie Btad w urzadzeniu zewnetrznym 3. | Sprawdzi¢ urzadzenie zewnetrzne.
zewnegtrzne 3 Sprawdzi¢ ustawienie parametru 31.05 Zrédfo
(Edytowalny tekst zdarzenia zewn. 3.
komunikatu)
Programowalna
funkcja ostrzezenia:
31.05 Zrédito
zdarzenia zewn. 3
31.06 Typ zdarzenia
zewn. 3
A984 Ostrzezenie Btad w urzadzeniu zewnetrznym 5. | Sprawdzi¢ urzgdzenie zewngtrzne.
zewnetrzne 4 Sprawdzi¢ ustawienie parametru 31.07 Zrédfo
(Edytowalny tekst zdarzenia zewn. 4.
komunikatu)
Programowalna
funkcja ostrzezenia:
31.07 Zrédto
zdarzenia zewn. 4
31.08 Typ zdarzenia
zewn. 4
A985 Ostrzezenie Btad w urzadzeniu zewnetrznym 5. | Sprawdzi¢ urzagdzenie zewngtrzne.
zewnetrzne 5 Sprawdzi¢ ustawienie parametru 31.09 Zrédfo
(Edytowalny tekst zdarzenia zewn. 5.
komunikatu)
Programowalna
funkcja ostrzezenia:
31.09 Zrédto
zdarzenia zewn. 5
31.10 Typ zdarzenia
zewn. 5
AF8C Tryb uspienia regul. Przemiennik czestotliwosci wechodzi | OstrzeZenie informacyjne. Patrz sekcja Funkcje
PID procesu w tryb uspienia. uspienia i wzmocnienia dla regulatora PID
procesu, i parametry 40.43...40.48.
AF90 Automatyczna Procedura automatycznego Kod zawiera warto$¢ pomocnicza, ktdra okresla
regulacja strojenia zostata przerwana. przyczyne przerwania. Szczegoétowe informacje
na ten temat zawiera sekcja Automatyczna
regulacja kontrolera predko$ci.
AFAA Automatyczne Btad zostanie automatycznie Ostrzezenie informacyjne. Patrz ustawienia
resetowanie zresetowany. w grupie parametrow 31 Funkcje bfedu.
AFE1 Zatrzymanie Przemiennik czgstotliwosci odebrat | Sprawdzi¢, czy mozna bezpiecznie
awaryjne (off2) polecenie awaryjnego zatrzymania | kontynuowaé prace. Nastepnie przetgczy¢
(wybor trybu off2). przycisk zatrzymania awaryjnego do
AFE2 Zatrzymanie Przemiennik czestotliwosci odebrat norma!negp polozen!a. qunowme uruchomic
. f : R przemiennik czestotliwosci.
awaryjne (off1/off3) polegenle awaryjnego zatrzymania | o Zatrzymanie awaryjne nie bylo celowe,
(wybor trybu off1 lub off3). sprawdzi¢ zrédto wybrane za pomoca
parametru 21.05 Zrédfo zatrzymania awar..
AFEA Brak sygnatu Nie odebrano sygnatu zezwolenia Sprawdzi¢ ustawienie parametru 20.19 Zrédfo
wigczania startu na start. zezwolenia na start i zrédio wybrane w tym
(Edytowalny tekst parametrze.
komunikatu)
AFE9 Opdznienie startu Opoznienie startu jest aktywne, a Ostrzezenie informacyjne. Patrz parametr 21.22
przemiennik czestotliwosci Opdznienie startu.
uruchomi silnik po wstepnie
zdefiniowanym opdznieniu.
AFEB Brak zezwolenia na Nie odebrano sygnatu zezwolenia Sprawdzi¢ ustawienie parametru 20.12 Zrédto
bieg na bieg. zezwolenia na bieg 1. Wiaczyé sygnat (np.
w stowie sterowania magistrali komunikacyjnej)
lub sprawdzi¢ okablowanie wybranego zrddta.
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AFED Zezwolenie na Sygnat zezwolenia na obracanie nie | Wigczy¢ sygnat zezwolenia na obracanie
obracanie zostat otrzymany w okreslonym (np. na wejsciach cyfrowych).
czasie opdznienia wynoszgcym Sprawdzi¢ ustawienie parametru 20.22
240s. Zezwolenie na obracanie (oraz zrédto wybrane
przy jego uzyciu).
AFF6 Bieg identyfikacyjny | Bieg identyfikacyjny silnika zostanie | Ostrzezenie informacyjne.
przeprowadzony przy nastgpnym
uruchomieniu.
AFF7 Automatyczne Automatyczne fazowanie zostanie | Ostrzezenie informacyjne.
fazowanie przeprowadzone przy nastgpnym
uruchomieniu.
B5A0 Zdarzenie STO Funkcja bezpiecznego wytgczania Sprawdzi¢ potgczenia obwodu bezpieczenstwa.
Programowalne momentu jest aktywna, tzn. Wigcej informacji zawiera rozdziat Funkcja
zdarzenie: 31.22 utracono sygnat z obwodu bezpiecznego wytgczania momentu w
Wskaznik STO bezpieczenstwa podtgczonego do podreczniku uzytkownika przemiennika
praca/zatrz. ztgcza STO. czestotliwosci oraz opis parametru 31.22
Wskaznik STO praca/zatrz. (str. 209).
B686 Niezgodna suma Obliczona suma kontrolna Patrz A686 Niezgodna suma kontrolna

kontrolna
Programowalne
zdarzenie:

96.54 Dziatanie sumy
kontrolnej

parametru

nie jest zgodna z jakgkolwiek
wigczong sumg kontrolng wartosci
zadane;j.

(str. 336).
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Kod pomocniczy 0x0080 wskazuje,
Ze sprzgzenie zwrotne od stanu z
faz wyjsciowych nie odpowiada
sygnatom sterujgcym.

Kod

(szesnast- qudlkoq Przyczyna Co nalezy zrobi¢

pomocniczy

kowy)

1080 Limit czasu kopii Niepowodzenie komunikacji panelu | Ponownie zazgdac¢ utworzenia kopii zapasowej

zapasowej/przywra- lub programu komputerowego z lub przywrdcenia kopii zapasowe;j.
cania przemiennikiem czestotliwosci
podczas tworzenia lub przywracania
kopii zapasowe;j.
1081 Btad identyfikatora Oprogramowanie przemiennika Zresetowac btad, aby przemiennik
znamion. czestotliwosci nie mogto odczytaé czestotliwosci ponownie odczytat identyfikator
identyfikatora znamionowego Znamionowy.
przemiennika czestotliwosci. Jesli btad wystapi ponownie, wytgczy€ i
ponownie wtgczy¢ przemiennik czestotliwosci.
Moze by¢ wymagane powtdrzenie tych
czynnosci. Jesli biad powtarza sie, nalezy
skontaktowa¢ sig z lokalnym przedstawicielem
firmy ABB.

2281 Kalibracja Zmierzone odchylenie pomiaru fazy | Sprobowac ponownie wykonac kalibracje.
pradu wyjsciowego lub réznica Jesli blgd powtarza sig, nalezy skontaktowac sig
migdzy pomiarami pradu faz z lokalnym przedstawicielem firmy ABB.
wyjéciowych U2 i W2 sg za duze
(wartosci sg aktualizowane podczas
kalibracji pradu).

2310 Przetezenie Warto$¢ pradu wyjsciowego Sprawdzi¢ obcigzenie silnika.
przekroczyta wewnetrzny limit Sprawdzi¢ czasy przyspieszenia w grupie
btedu. parametréow 23 Rampa wart. zad. predko$ci
Ten btad oprécz rzeczywistego (sterowanie predkoscig), 26 taricuch wart. zad.
aktualnego przetezenia moze tez momentu (sterowanie momentem) lub 28
zosta¢ spowodowany przez btad taricuch w. zad. czestotliwosci (sterowanie
uziemienia lub utrate fazy zasilania. | czestotliwos$cig). Sprawdzi¢ réwniez parametry

46.01 Skalowanie predkosci, 46.02 Skalowanie
czestotliwosci i 46.03 Skalowanie momentu.
Sprawdzi¢ silnik i kabel silnika (w tym kolejno$¢
faz i potgczenie trojkat-gwiazda).

Sprawdzi¢, czy na kablu silnika nie ma
stycznikow, ktore sig otwierajg i zamykaja.
Sprawdzi¢, czy dane uruchamiania w grupie
parametréw 99 Dane silnika odpowiadajg
danym z tabliczki znamionowej silnika.
Sprawdzi¢, czy w kablu silnika nie ma zadnych
kondensatoréw korygujacych wspétczynnik mocy
ani ogranicznikéw przepigc.

Sprawdzi¢ silnik i kabel silnika pod katem
wystepowania zwarcia doziemnego, mierzgc
rezystancje izolaciji silnika i kabla silnika. Patrz
rozdziat Montaz elektryczny, sekcja
Sprawdzanie izolacji zespotu w podreczniku
uzytkownika przemiennika czgstotliwosci.

2330 Zwarcie doziemne Przemiennik czestotliwosci wykryt Sprawdzi¢, czy w kablu silnika nie ma zadnych
asymetrig obcigzenia, zwykle kondensatoréw korygujacych wspdtczynnik mocy
spowodowang zwarciem ani ogranicznikéw przepigé.
doziemnym w silniku lub kablu Sprawdzi¢ silnik i kable silnika pod katem
silnika. wystepowania zwarcia doziemnego, mierzac

rezystancje izolacji silnika i kabla silnika.
Sprébowaé uruchomic silnik w trybie sterowania
skalarnego (jesli jest dozwolony). Patrz
parametr 99.04 Tryb sterowania silnikiem.

Jesli nie mozna wykry¢ zadnego zwarcia
doziemnego, nalezy skontaktowac sig z
lokalnym przedstawicielem firmy ABB.

2340 Zwarcie Zwarcie w kablu/kablach silnika lub | Sprawdzi¢ silnik i kabel silnika pod katem

btedéw okablowania.

Sprawdzi¢, czy w kablu silnika nie ma zadnych
kondensatoréw korygujacych wspétczynnik mocy
ani ogranicznikéw przepigé.

Wytgczy¢ i ponownie wiaczyé zasilanie
przemiennika czgstotliwosci.
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Kod
(szesnast- qudlkoc! Przyczyna Co nalezy zrobi¢
kowy) pomochiczy
wy
2381 Przecigzenie IGBT | Nadmierna temperatura potgczenia | Sprawdzi¢ kabel silnika.
IGBT z obudowa. Ten btad chroni Sprawdzi¢ warunki otoczenia.
tranzystory IGBT i moze by¢ Sprawdzi¢ przeptyw powietrza i dziatanie
aktywowany z powodu zwarcia wentylatora.
w kablu silnika. Sprawdzié¢, czy na zeberkach radiatora nie
zbiera sie pyt.
Sprawdzi¢ moc silnika wzgledem mocy
przemiennika czgstotliwosci.
3130 Utrata fazy Oscylacja napigcia posredniego Sprawdzi¢ bezpieczniki obwodu wejscia
wejéciowej obwodu DC spowodowana brakiem | zasilania.
fazy obwodu wejécia zasilania lub Sprawdzi¢, czy nie wystepuijg luzne potgczenia
przepaleniem bezpiecznika. kablowe.
Sprawdzi¢ zréwnowazenie obwodu wej$cia
zasilania.
3181 Cross connection Nieprawidtowe potaczenie wejscia | Sprawdzi¢ ztgcza wejscia zasilania.
Programowalna funk- | zasilania i kabla silnika (kabel
cja bledu: 31.23 Bigd | WejScia zasilania jest podtgczony
okablowania/uziemie- | 40 ztacza silnika przemiennika
nia czestotliwosci).
3210 Przepigcie tgcza DC | Nadmierne napiecie posredniego Sprawdzi¢, czy kontrola przepie¢ jest wigczona
obwodu DC. (parametr 30.30 Sterowanie przepieciem).
Sprawdzi¢, czy napigcie zasilania odpowiada
znamionowemu napieciu wejsciowemu
przemiennika czestotliwosci.
Sprawdzi¢ obwdd zasilania pod katem
przepiecia statycznego lub przejsciowego.
Sprawdzi¢ czas hamowania.
Uzy¢ funkcji zatrzymania wybiegiem (jesli
ma zastosowanie)
Doposazy¢ przemiennik czgstotliwosci
W czoper i rezystor hamowania.
Sprawdzié, czy rezystor hamowania jest
prawidiowo zwymiarowany, a rezystancja
znajduje sie w akceptowalnym zakresie
przemiennika czestotliwosci.
3220 Niedostateczne Napiecie posredniego obwodu DC | Sprawdzi¢ okablowanie zasilania, bezpieczniki i
napiecie tagcza DC jest niewystarczajgce z powodu aparature rozdzielczg.
braku fazy zasilania, przepalonego
bezpiecznika lub usterki w mostku
prostownika.
3385 Automatyczne Niepowodzenie automatycznego Sprawdzi¢, czy bieg identyfikacyjny silnika
fazowanie fazowania (patrz sekcja Zdarzenia: - | zostat pomysinie ukoniczony.
na stronie 48). Sprawdzi¢, czy silnik nie obraca sie, gdy
procedura automatycznego fazowania sie
rozpoczyna.
Sprawdzi¢ ustawienie parametru 99.03 Typ
silnika.
3381 Utrata fazy Btad obwodu silnika spowodowany | Podtgczy¢ kabel silnika.
wyjséciowej brakiem podtgczenia silnika Jesli przemiennik czestotliwosci jest w trybie
Programowalna (dowolna z trzech faz skalarnym, a prad znamionowy silnika nie jest
funkcja bledu: 31.19 niepodtgczona). wiekszy niz 1/6 wyjsciowego pradu
Utrata fazy silnika W trybie sterowania skalarnego znamionowego przemiennika czestotliwosci,
przemiennik czgstotliwo$ci wykrywa | ustaw parametr 31.19 Utrata fazy silnika na
btad tylko wtedy, gdy czestotliwo$¢ | warto$¢ Bez dziatania.
wyjsciowa jest wieksza niz 10%
czestotliwosci znamionowej silnika.
4110 Temperatura karty Temperatura karty sterowania jest Sprawdz, czy przemiennik czestotliwosci jest
sterowania zbyt wysoka. prawidiowo chtodzony.
Sprawdzi¢ pomocniczy wentylator chtodzacy.
4210 Nadmierna Nadmierna szacowana temperatura | Sprawdzi¢ warunki otoczenia.

temperatura IGBT

tranzystora IGBT przemiennika
czestotliwosci.

Sprawdzi¢ przeptyw powietrza i dziatanie
wentylatora.

Sprawdzi¢, czy na zeberkach radiatora nie
zbiera si¢ pyt.

Sprawdzi¢ moc silnika wzgledem mocy
przemiennika czestotliwosci.
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Kod
(szesnast- qud/koc! Przyczyna Co nalezy zrobi¢
kowy) pomocniczy
y
4290 Chtodzenie Nadmierna temperatura modutu Sprawdzi¢ temperature otoczenia. Jesli
przemiennika czestotliwosci. przekracza ona 50°C (122°F), upewnic¢ sie, ze
prad obcigzeniowy nie przekracza obnizonej
obcigzalnosci przemiennika czestotliwosci.
Patrz rozdziat Dane techniczne, sekcja
Obnizanie wartosci znamionowych w
podreczniku uzytkownika przemiennika
czestotliwosci.
Sprawdzi¢ przeptyw powietrza chtodzacego
modut przemiennika czestotliwosci i dziatanie
wentylatora.
Sprawdzi¢, czy we wnetrzu szafy i radiatora
modutu przemiennika czestotliwosci nie zbiera
sie pyt. W razie potrzeby wyczyscic je.
42F1 Temperatura IGBT Nadmierna temperatura tranzystora | Sprawdzi¢ warunki otoczenia.
IGBT przemiennika czestotliwosci. Sprawdzi¢ przeptyw powietrza i dziatanie
wentylatora.
Sprawdzi¢, czy na zeberkach radiatora nie
zbiera sie pyt.
Sprawdzi¢ moc silnika wzgledem mocy
przemiennika czestotliwosci.
4310 Nadmierna Nadmierna temperatura modutu Sprawdzi¢ warunki otoczenia.
temperatura jednostki mocy. Sprawdzi¢ przeptyw powietrza i dziatanie
wentylatora.
Sprawdzi¢, czy na zeberkach radiatora nie
zbiera si¢ pyt.
Sprawdzi¢ moc silnika wzgledem mocy
przemiennika czgstotliwosci.
4180 Nadmierna réznica | Wysoka réznica temperatur Sprawdzi¢ okablowanie silnika.
temperatur tranzystoréw IGBT réznych faz. Sprawdzi¢ chtodzenie modutéw przemiennika
czestotliwosci.
4981 Temperatura Mierzona temperatura 1 Sprawdzi¢ warto$¢ parametru 35.02 Zmierzona
zewnetrzna 1 przekroczyta limit btedu. temperatura 1.
(Edytowalny tekst Sprawdzi¢ chtodzenie silnika (lub innego
komunikatu) urzadzenia, ktérego temperatura jest mierzona).
Sprawdzi¢ warto$¢ parametru 35.12 Limit bfedu
temp. 1.
5090 Btad Diagnostyka urzgdzenia Skontaktowac sig z lokalnym przedstawicielem
urz.bezp.wyt.mom. bezpiecznego wytgczania momentu firmy ABB, aby wymieni¢ urzadzenie.
wykryta btad urzadzenia.
5091 Bezpieczne Funkcja bezpiecznego wytgczania | Sprawdzi¢ potgczenia obwodu bezpieczenstwa.
wylgczanie momentu jest aktywna, tzn. Wiecej informacji zawiera rozdziat Funkcja
momentu utracono sygnat z obwodu bezpiecznego wytgczania momentu w
Programowalna bezpieczenstwa podtgczonego podreczniku uzytkownika przemiennika
funkcja btedu: 31.22 do ztgcza STO podczas czestotliwosci oraz opis parametru 31.22
Wskaznik STO uruchamiania lub pracy. Wskaznik STO praca/zatrz. (str. 209).
praca/zatrz.
5092 Btad ukt.log. j.mocy | Pamie¢ jednostki mocy zostata Skontaktowac sig z lokalnym przedstawicielem
wyczyszczona. firmy ABB.
5093 Niezgodnos¢ inf. Przemiennik czestotliwosci nie jest | Podigczy¢ zasilanie do przemiennika
ident. zgodny z informacjami czestotliwosci. Moze by¢ wymagane
przechowywanymi w pamigci. powtérzenie tych czynnosci.
Przyczyng tego btedu moze byé na
przyktad aktualizacja
oprogramowania.
5094 Temp. obwodu Problem z pomiarem wewnetrznej Skontaktowac sig z lokalnym przedstawicielem
pomiarowego temperatury przemiennika firmy ABB.
czestotliwosci.
5098 Utrata komunik. /O | Bfgd komunikacji ze standardowym | Sprébowa¢ zresetowac btad albo wytaczy¢ i
1/0. ponownie wigczy¢ przemiennik czestotliwosci.
50A0 Wentylator Wentylator chtodzgcy zostat Sprawdzi¢ dziatanie i podtgczenie wentylatora.
zablokowany lub jest odtgczony. Wymieni¢ wentylator, jesli jest niesprawny.
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(szesnast- pomocniczy Przyczyna Co nalezy zrobi¢

kowy)

5681 Komunikacja Wykryto btedy komunikacji miedzy | Sprawdzi¢ potgczenie miedzy jednostkg

z jednostkg mocy jednostka sterujgcg przemiennika sterujgcg przemiennika czestotliwosci a
czestotliwosci a jednostkg mocy. jednostkg mocy.

5682 Utrata jednostki Zanik potgczenia miedzy Sprawdzi¢ potgczenie miedzy jednostkg

mocy jednostka sterujgcg przemiennika sterujgcg a jednostkg mocy.
czestotliwosci a jednostkg mocy.
5690 Btad wewn. Wewnetrzny btad komunikacji. Skontaktowac sie z lokalnym przedstawicielem
komunikacji firmy ABB.
z j.mocy

5691 Obwdd pomiarowy: | Btgd obwodu pomiarowego. Skontaktowac sie z lokalnym przedstawicielem
ADC firmy ABB.

5692 Btad zasilania karty | Btgd zasilacza jednostki mocy. Skontaktowac sie z lokalnym przedstawicielem

jednostki mocy firmy ABB.

5693 Obwod pomiarowy: | Btad obwodu pomiarowego. Skontaktowac sie z lokalnym przedstawicielem

DFF firmy ABB.
5696 Sprzezenie zwrotne | Sprzezenie zwrotne od stanu Skontaktowac sie z lokalnym przedstawicielem
od stanu jednostki z faz wyjsciowych nie odpowiada firmy ABB.
mocy sygnatom sterujgcym.
5697 Sprzezenie zwrotne | Brak sygnatu sprzezenia zwrotnego | Sprawdzi¢ sygnat sprzezenia zwrotnego
od tadowania od tadowania. przychodzacy z systemu tadowania.
6181 Niezgodna wersja Niezgodnos¢ wersiji Uruchomi¢ jednostke sterujgca ponownie przy
FPGA oprogramowania i uktadu FPGA. uzyciu parametru 96.08 Rozruch karty
sterowania lub przez wylgczenie i wigczenie
zasilania. Jesli problem powtarza sie,
skontaktowaé sie z lokalnym przedstawicielem
firmy ABB.

6200 Niezgodna suma Obliczona suma kontrolna Patrz A686 Niezgodna suma kontrolna

kontrolna parametru nie jest zgodna z (str. 336).

Programowalne jakagkolwiek wigczong sumg

zdarzenie: kontrolng wartos$ci zadanej.

96.54 Dziatanie sumy

kontrolnej

6481 Przecigzenie Btad wewnetrzny. Uruchomi¢ jednostke sterujgcg ponownie przy

zadania uzyciu parametru 96.08 Rozruch karty
sterowania lub przez wytgczenie i wigczenie
zasilania. Jesli problem powtarza sig,
skontaktowac sie z lokalnym przedstawicielem
firmy ABB.

6487 Przepetnienie stosu | Btgd wewnetrzny. Uruchomi¢ jednostke sterujgcg ponownie przy
uzyciu parametru 96.08 Rozruch karty
sterowania lub przez wylaczenie i wigczenie
zasilania. Jesli problem powtarza sie,
skontaktowacé sie z lokalnym przedstawicielem
firmy ABB.

64A1 Wewn. fadow. pliku | Btad odczytu pliku. Uruchomi¢ jednostke sterujacg ponownie przy
uzyciu parametru 96.08 Rozruch karty
sterowania lub przez wylgczenie i wigczenie
zasilania. Jesli problem powtarza sie,
skontaktowac sie z lokalnym przedstawicielem
firmy ABB.

64A6 Plik programu Plik programu adaptacyjnego jest Sprawdzi¢ kod pomocniczy. Zobacz ponizej

adaptacyjnego jest | bledny. dziatania dla kazdego kodu.

niezgodny lub

uszkodzony.

000A Uszkodzony program lub blok nie Przywréci¢ program szablonu lub pobraé
istnieje. program na przemiennik czestotliwosci.

000C Brak wymaganych danych Sprawdzi¢ dane wejsciowe bloku.

wejsciowych bloku.
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kowy)
000E Uszkodzony program lub blok nie Przywréci¢ program szablonu lub pobraé
istnieje. program na przemiennik czestotliwosci.
001 Program jest zbyt duzy. Usuwac bloki, az ten btad przestanie sig
pojawiac.
0012 Program jest pusty. Poprawi¢ program i pobra¢ go na przemiennik
czestotliwosci.
001C W parametrze uzyto nieistniejgcego | Zmieni¢ program tak, aby poprawi¢ warto$¢
parametru lub bloku. zadang parametru, lub uzy¢ istniejgcego bloku.
001E Wyjscie do parametru nie powiodto | Sprawdzi¢ warto$¢ zadang parametru w
sie, poniewaz parametr byt programie.
chroniony przed zapisem. Sprawdzi¢ inne zrédta wptywajace na docelowy
parametr.
0023 Plik programu jest niezgodny z Dostosowac¢ program do biezgcej wersji blokow
biezaca wersjg oprogramowania. i oprogramowania.
0024 Plik programu jest niezgodny z Dostosowac¢ program do biezgcej wersji blokow
biezaca wersjg oprogramowania. i oprogramowania.
Inne - Skontaktowa¢ sig z lokalnym przedstawicielem
firmy ABB, podajgc kod pomocniczy.
64B2 Btad ust. przez tadowanie zestawu parametrow Upewnic sig, ze istnieje prawidtowy zestaw
uzytk. uzytkownika nie powiodto sie, parametréw uzytkownika. W razie potrzeby
poniewaz: zatadowac¢ go ponownie.
» zadany zestaw nie istnigje,
* zestaw nie jest zgodny
z oprogramowaniem,
« przemiennik czgstotliwosci
zostat wytgczony podczas
tadowania.
64E1 Przecigzenie Btad systemu operacyjnego. Uruchomi¢ jednostke sterujacg ponownie przy
systemu uzyciu parametru 96.08 Rozruch karty
sterowania lub przez wytaczenie i wigczenie
zasilania. Jesli problem powtarza sie,
skontaktowac¢ sie z lokalnym przedstawicielem
firmy ABB.
6581 System parametréw | tadowanie lub zapisywanie Sprobowaé wymusic¢ zapisanie przy uzyciu
parametréw nie powiodto sie. parametru 96.07 Reczne zapisanie parametru.
Ponowi¢ probe.
6681 Utrata komunikadcji Przerwa w komunikacji przez Sprawdzi¢ stan urzadzenia nadrzednego
EFB wbudowang magistrale magistrali komunikacyjnej (online/offline/btgd
Programowalna komunikacyjng (EFB). itd.).
funkcja btedu: 58.74 Sprawdzi¢ potgczenia kablowe z zaciskami
Reakcja na utrate EIA-485 o numerach 25, 26, 27 i 28 jednostki
komunik. sterujgcej.
6682 Plik konfiguracji Nie mozna odczyta¢ pliku Skontaktowac sig z lokalnym przedstawicielem
EFB konfiguracji wbudowanej magistrali | firmy ABB.
komunikacyjnej (EFB).
6683 Nieprawidiowa Ustawienia parametréw Sprawdzi¢ ustawienia w grupie parametréw 58
parametryzacja EFB | wbudowanej magistrali Wbudowana magistrala komunikacyjna.
komunikacyjnej (EFB) sg niespdjne
lub nie sg zgodne z wybranym
protokotem.
6684 Btad tadowania EFB | Nie mozna zatadowa¢ Skontaktowac sig z lokalnym przedstawicielem
oprogramowania protokotu firmy ABB.
wbudowanej magistrali
komunikacyjnej (EFB).
Niezgodnos$¢ wersji
oprogramowania EFB
i oprogramowania przemiennika
czestotliwosci.
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6685 Btad EFB 2 Btad zastrzezony dla aplikacji Sprawdzi¢ dokumentacje protokotu.

protokotu EFB.

6686 Btad EFB 3 Btad zastrzezony dla aplikacji Sprawdzi¢ dokumentacje protokotu.

protokotu EFB.

6882 Przepetn. 32-bit. Btagd wewnetrzny. Zresetowac btad. Skontaktowac sie z lokalnym
tabeli tekst. przedstawicielem firmy ABB, jesli problem

bedzie sie powtarzat.

6885 Przepetn. Btad wewnetrzny. Zresetowac btad. Skontaktowac sie z lokalnym
pliku tekst. przedstawicielem firmy ABB, jesli problem

bedzie si¢ powtarzat.

7081 Utrata panelu Zatrzymanie komunikacji ze strony | Sprawdzi¢ potgczenie z programem
sterowania panelu sterowania lub programu komputerowym lub panelem sterowania.
Programowalna komputerowego wybranego jako Sprawdzi¢ ztgcze panelu sterowania.
funkcja bedu: 49.05 aktywna lokalizacja sterowania Odtaczy¢ i ponownie podigczy¢ panel
Reakcja na utrate przemiennika czestotliwosci. sterowania.
komunik.

7082 Utrata komunikacji z | Komunikacja miedzy modutem I/O i | Wymieni¢ przemiennik czestotliwosci.
modutem 1/O przemiennikiem czestotliwosci nie

dziata prawidtowo.

7086 Przepiecie Al Wykryto przepiecie w Al. Al Sprawdzi¢ poziom sygnatu Al.
modutu I/O. zmieniono na tryb napigcia. Po

przywrdceniu poprawnego poziomu
sygnatu Al zostanie przywrécony
tryb mA.

7121 Utyk silnika Silnik pracuje w obszarze utyku z Sprawdzi¢ obcigzenie silnika i wartosci
Programowalna powodu np. nadmiernego znamionowe przemiennika czestotliwosci.
funkcja btedu: 31.24 obcigzenia lub niewystarczajgcej Sprawdzi¢ parametry funkcji btedu.

Funkcja utyku mocy silnika.
7122 Przecigzenie silnika | Temperatura silnika jest zbyt Sprawdzi¢, czy silnik i maszyny podigczone do
wysoka. silnika nie sg przecigzone.
Dostosowac¢ parametry uzywane dla funkgji
przecigzenia silnika (35.51...35.53) i
35.55...35.56.

7310 Za duza predkosc¢ Obroty silnika sg wyzsze niz Sprawdzi¢ ustawienia predkosci

najwyzsza dozwolona predko$é minimalnej/maksymalnej w parametrach 30.77
z powodu nieprawidiowego Min. predko$c i 30.12 Maks. predkosc.
ustawienia predkosci Sprawdzi¢ poprawno$¢ wartosci momentu
minimalnej/maksymalnej, hamowania silnika.

niewystarczajgcego momentu Sprawdzi¢ zastosowanie sterowania
hamowania lub zmian obcigzenia momentem.

podczas uzywania warto$ci zadanej | Sprawdzi¢ wymagania dotyczgce czopera i
momentu. rezystoréw hamowania.

73F0 Za duza czestotliw. | Przekroczono maksymalng Sprawdzi¢ ustawienia minimalnej/maksymalnej

dopuszczalng czgstotliwosé
wyjsciowa.

czestotliwosci w parametrach 30.73 Min.
czestotliwo$c i 30.14 Maks. czestotliwosc.
Sprawdzi¢ poprawno$¢ wartosci momentu
hamowania silnika.

Sprawdzi¢ zastosowanie sterowania
momentem.

Sprawdzi¢ wymagania dotyczgce czopera i
rezystoréw hamowania.

00FA

Silnik obraca sie szybciej niz
najwyzsza dozwolona czestotliwos$¢
ze wzgledu na nieprawidtowe
ustawienie czestotliwosci
minimalnej/maksymalnej badz silnik
przyspiesza ze wzgledu na wybor
zbyt wysokiego napiecia zasilania lub
nieprawidtowy wybdr napiecia
zasilania w parametrze 95.01
Napigcie zasilania.

Sprawdzi¢ ustawienia czestotliwosci
minimalnej/maksymalnej w parametrach 30.13
Min. czestotliwosc i 30.14 Maks. czestotliwosc.
Sprawdzi¢ uzywane napiecie zasilania i
parametr wyboru napigcia 95.071 Napiecie
zasilania.
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Kod
(szesnast- qudlkoq Przyczyna Co nalezy zrobi¢
kowy) pomochiczy
Inne - Skontaktowac¢ sig¢ z lokalnym przedstawicielem
firmy ABB, podajgc kod pomocniczy.
73B0 Btad rampy zatrzym. | Dziatanie funkcji awaryjnego Sprawdzi¢ ustawienia parametréow 371.32
awar. zatrzymania nie zakonczyto sig Nadzér rampy zatrzymania awaryjn. i 31.33
w oczekiwanym czasie. Opdznienie rampy zatrzymania awar..
Sprawdzi¢ wczesniej zdefiniowane czasy ramp
(23.11...23.15 dla trybu Off1, 23.23 dla trybu
Off3).
8001 ULC — btad Krzywa obcigzenia uzytkownika: Patrz parametr 37.04 ULC - dziatania
niedocigzenia Sygnat zbyt dtugo znajdowat sie niedost.obc..
ponizej krzywej niedocigzenia.
8002 ULC — btad Krzywa obcigzenia uzytkownika: Patrz parametr 37.03 ULC - dziatania przecigz..
przecigzenia Sygnat zbyt dtugo przekraczat
krzywa przecigzenia.
80A0 Nadzor Al Sygnat analogowy jest poza limitami | Sprawdzi¢ poziom sygnatu na wejsciu
Programowalna okreslonymi dla wejscia analogowym.
funkcja btedu: analogowego. Sprawdzi¢ okablowanie podtgczone do wejscia.
12.03 Funkcja Sprawdzi¢ minimalne i maksymalne limity
nadzoru Al wejécia w grupie parametréw 12 Standardowe
Al.
80B0O Nadzér sygnatu Btad generowany przez funkcje Sprawdzi¢ zrodto btedu (parametr 32.07 Sygnat
(Edytowalny tekst nadzoru sygnatu 1. nadzoru 7).
komunikatu)
Programowalna
funkcja btedu:
32.06 Dziatanie
nadzoru 1
80B1 Nadzér sygnatu Btad generowany przez funkcje Sprawdzi¢ zrodto btedu (parametr 32.17 Sygnat
(Edytowalny tekst nadzoru sygnatu 2. nadzoru 2).
komunikatu)
Programowalna
funkcja btedu:
32.16 Dziatanie
nadzoru 2
80B2 Nadzér sygnatu Btad generowany przez funkcje Sprawdzi¢ zrodto btedu (parametr 32.27 Sygnat
(Edytowalny tekst nadzoru sygnatu 3. nadzoru 3).
komunikatu)
Programowalna
funkcja btedu:
32.26 Dziatanie
nadzoru 3
80B3 Nadzér sygnatu Btad generowany przez funkcje Sprawdzi¢ zrodto btedu (parametr 32.37 Sygnat
(Edytowalny tekst nadzoru sygnatu 4. nadzoru 4).
komunikatu)
Programowalna
funkcja btedu:
32.36 Dziatanie
nadzoru 4
80B4 Nadzér sygnatu Btad generowany przez funkcje Sprawdzi¢ zrodto btedu (parametr 32.47 Sygnat
(Edytowalny tekst nadzoru sygnatu 5. nadzoru 5).
komunikatu)
Programowalna
funkcja btedu:
32.46 Dziatanie
nadzoru 5
80B5 Nadzér sygnatu Btad generowany przez funkcje Sprawdzi¢ zrodto btedu (parametr 32.57 Sygnat
(Edytowalny tekst nadzoru sygnatu 6. nadzoru 6).
komunikatu)
Programowalna
funkcja btedu:
32.56 Dziatanie
nadzoru 6
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Kod
(szesnast-
kowy)

Btad/kod
pomocniczy

Przyczyna

Co nalezy zrobi¢

9081

Btad zewnetrzny 1
(Edytowalny tekst
komunikatu)
Programowalna
funkcja btedu: 31.01
Zrédto zdarzenia
zewn. 1

31.02 Typ zdarzenia
zewn. 1

Btad w urzgdzeniu zewnetrznym 1.

Sprawdzi¢ urzgdzenie zewnetrzne. )
Sprawdzi¢ ustawienie parametru 31.01 Zrédfo
zdarzenia zewn. 1.

9082

Btad zewnetrzny 2
(Edytowalny tekst
komunikatu)
Programowalna
funkcja btedu: 31.03
Zrédto zdarzenia
zewn. 2

31.04 Typ zdarzenia
zewn. 2

Btad w urzadzeniu zewnetrznym 2.

Sprawdzi¢ urzadzenie zewnetrzne. .
Sprawdzi¢ ustawienie parametru 31.03 Zrédto
zdarzenia zewn. 2.

9083

Btad zewnetrzny 3
(Edytowalny tekst
komunikatu)
Programowalna
funkcja btedu: 31.05
Zrédto zdarzenia
zewn. 3

31.06 Typ zdarzenia
zewn. 3

Btad w urzadzeniu zewnetrznym 3.

Sprawdzi¢ urzgdzenie zewnetrzne. i
Sprawdzi¢ ustawienie parametru 31.05 Zrédto
zdarzenia zewn. 3.

9084

Btad zewnetrzny 4
(Edytowalny tekst
komunikatu)
Programowalna
funkcja btedu: 31.07
Zrédfto zdarzenia
zewn. 4

31.08 Typ zdarzenia
zewn. 4

Btad w urzadzeniu zewnetrznym 5.

Sprawdzi¢ urzadzenie zewnetrzne. i
Sprawdzi¢ ustawienie parametru 31.07 Zrédfo
zdarzenia zewn. 4.

9085

Btad zewnetrzny 5
(Edytowalny tekst
komunikatu)
Programowalna
funkcja btedu: 31.09
Zrédfo zdarzenia
zewn. 5

31.10 Typ zdarzenia
zewn. 5

Btad w urzgdzeniu zewnetrznym 5.

Sprawdzi¢ urzgdzenie zewnetrzne. .
Sprawdzi¢ ustawienie parametru 31.09 Zrédfo
zdarzenia zewn. 5.

FA81

Bezpieczne
wylgczanie
momentu 1

Funkcja bezpiecznego wylgczania
momentu jest aktywna, tzn. obwdd
STO 1 jest przerwany.

FA82

Bezpieczne
wylgczanie
momentu 2

Funkcja bezpiecznego wytaczania
momentu jest aktywna, tzn. obwéd
STO 2 jest przerwany.

Sprawdzi¢ potgczenia obwodu bezpieczenstwa.
Wiecej informacji zawiera rozdziat Funkcja
bezpiecznego wylgczania momentu w
podreczniku uzytkownika przemiennika
czestotliwosci oraz opis parametru 31.22
Wskaznik STO praca/zatrz. (str. 209).
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Kod
(szesnast- qud/koc! Przyczyna Co nalezy zrobi¢
kowy) pomochiczy
FF61 Bieg identyfikacyjny | Bieg identyfikacyjny silnika nie Sprawdzi¢ warto$ci znamionowe silnika
zostat ukoriczony pomyslnie. w grupie parametrow 99 Dane silnika.
Sprawdzi¢, czy do przemiennika
czestotliwosci nie jest podtgczony zaden
zewngtrzny system sterujgcy.
Podiaczy¢ zasilanie do przemiennika
czestotliwosci (oraz do jego jednostki
sterujgcej, jesli jest zasilana osobno).
Sprawdzi¢, czy zadne limity pracy nie
uniemozliwiajg wykonania biegu
identyfikacyjnego. Przywrdci¢ ustawienia
domysine parametréw i ponowi¢ prébe.
Sprawdzi¢, czy wat silnika nie jest
zablokowany.
0001 | Limit pradu maksymalnego jest za Sprawdzi¢ ustawienia parametréw 99.06 Prad
niski. znamionowy silnika i 30.17 Maks. prad.
Upewnic sig, ze warto$¢ 30.17 > 99.06.
Sprawdzi¢, czy przemiennik czestotliwosci jest
zwymiarowany prawidtowo do silnika.
0002 | Limit predkosci maksymalnej lub Sprawdzi¢ ustawienia parametréow
oszacowany punkt ostabienia pola * 30.11 Min. predkosc
jest za niski. » 30.12 Maks. predkosc
* 99.07 Napigcie znam. silnika
* 99.08 Czestotliw. znam. silnika
* 99.09 Predko$c¢ znam. silnika.
Upewnic sig, ze warto$¢
» 30.12> (0,55 x 99.09) > (0,50 x predkos¢
synchroniczna)
*+ 30.11<0i
* napigcie zasilania > (0,66 x 99.07).
0003 | Limit momentu maksymalnego jest | Sprawdzi¢ ustawienia parametru 99.72 Moment
za niski. znamionowy silnika i limity momentu w grupie
30 Limity.
Upewnic sie, ze zastosowany limit momentu
maksymalnego jest wigkszy niz 100%.
0004 | Kalibracja pomiaru pradu nie Skontaktowac sig¢ z lokalnym przedstawicielem
zostata ukoriczona w okreslonym firmy ABB.
czasie.
0005...0008 | Btad wewnetrzny. Skontaktowac sie z lokalnym przedstawicielem
firmy ABB.
0009 | (Tylko silniki asynchroniczne) Skontaktowac sig z lokalnym przedstawicielem
Przyspieszenie nie zostato firmy ABB.
ukonczone w okreslonym czasie.
000A | (Tylko silniki asynchroniczne) Skontaktowac sig¢ z lokalnym przedstawicielem
Zwolnienie nie zostato ukorniczone firmy ABB.
w okreslonym czasie.
000B | (Tylko silniki asynchroniczne) Skontaktowac sig z lokalnym przedstawicielem
Predkos$¢ spadta do zera w trakcie | firmy ABB.
biegu identyfikacyjnego.
000C | (Tylko silniki z magnesami trwatymi) | Skontaktowac sie z lokalnym przedstawicielem
Pierwsze przyspieszenie nie zostato | firmy ABB.
ukonczone w okreslonym czasie.
000D | (Tylko silniki z magnesami trwatymi) | Skontaktowac¢ sie z lokalnym przedstawicielem
Drugie przyspieszenie nie zostato firmy ABB.
ukonczone w okreslonym czasie.
000E...0010 | Btad wewnetrzny. Skontaktowac¢ sig¢ z lokalnym przedstawicielem
firmy ABB.
0011 | (Tylko synchroniczne silniki Skontaktowac sig z lokalnym przedstawicielem
reluktancyjne) firmy ABB.
Btad impulsu testowego.
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Kod
(szesnast- Bladlkoq Przyczyna Co nalezy zrobi¢
kowy) pomocniczy
0012 | Zbyt duzy silnik dla Sprawdzié, czy silnik i przemiennik
zaawansowanego statycznego czestotliwosci majg kompatybilng wielko$é.
biegu identyfikacyjnego. Skontaktowac sie z lokalnym przedstawicielem
firmy ABB.
0013 | (Tylko silniki asynchroniczne) Sprawdzi¢, czy ustawienia warto$ci
Btad danych silnika. znamionowych silnika w przemienniku
czestotliwosci sg identyczne jak na tabliczce
znamionowe; silnika.
Skontaktowac sie z lokalnym przedstawicielem
firmy ABB.
FF8E EFB: wymusz. wyt. | Odebrano polecenie wytgcznika Sprawdzi¢ informacje o btedzie dostarczone
awaryjne awaryjnego przez osadzony przez sterownik PLC.
interfejs magistrali komunikacyjnej.
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Sterowanie przez magistrale za
posrednictwem wbhudowanego
interfejsu EFB

Zawartos¢ tego rozdziatu
* Opis systemu
* Modbus
* tgczenie magistrali komunikacyjnej z przemiennikiem czestotliwosci
* Konfigurowanie wbudowanego interfejsu komunikacyjnego (modbus)
» Ustawianie parametrow sterowania przemiennikiem czestotliwoS$ci
* Podstawowe informacje o wbudowanym interfejsie komunikacyjnym
» Informacje o profilach sterowania
» Sfowo sterowania
+ Stowo stanu
* Schematy zmian stanu
* WartoSci zadane
» WartoSci aktualne
* Adresy rejestru przechowujgcego protokotu Modbus
* Kody funkcji protokotu Modbus
*  Kody wyjgtkow
» Cewki (zestaw wartosci zadanych 0xxxx)
»  Wejscia dyskretne (zestaw wartosci zadanych 1xxxx)
* Rejestry kodoéw bteddw (rejestry przechowujgce 400090...400100)
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Opis systemu

Przemiennik czestotliwosci mozna podigczy¢ do zewnetrznego systemu sterujgcego
za posrednictwem tgcza komunikacyjnego przy uzyciu wbudowanego interfejsu
komunikacyjnego.

Modbus

Whbudowany interfejs komunikacyjny obstuguje protokét Modbus RTU. Program
sterujacy przemiennikiem czestotliwosci obstuguje do 10 rejestréw protokotu Modbus
na poziomie 10 milisekund. Jesli na przykiad przemiennik czestotliwosci otrzyma
zgdanie odczytu 20 rejestréw, rozpocznie swojg odpowiedz w ciggu 22 ms od
otrzymania zgdania — 20 ms na przetworzenie zgdania i dodatkowe 2 ms na obstuge
magistrali. Rzeczywisty czas odpowiedzi zalezy tez od innych czynnikéw, na przykfad
od szybkosci transmisji (ustawienie parametru w przemienniku czestotliwosci).

Przemiennik czestotliwosci mozna ustawi¢ tak, aby odbierat wszystkie informacje
sterujgce przez interfejs komunikacyjny. Informacje te mogag by¢ takze przesytane
miedzy wbudowanym interfejsem komunikacyjnym i innymi dostepnymi zrédtami,
takimi jak wejscia cyfrowe i analogowe.

Przetacznik trybu wbudowanej magistrali komunikacyjnej

i zewnetrznego panelu sterowania
Wbudowana magistrala komunikacyjna i zewnetrzny panel sterowania przemiennika
czestotliwosci ACS180 wspdtuzytkujg wewnetrznie ten sam port, ktdéry mozna
przetgczac za pomocg zworki. Nie mozna uzywac jednoczesnie zewnetrznego panelu
i wbudowanej magistrali komunikacyjnej. Jesli w przemienniku czestotliwosci wtaczona
jest komunikacja EFB, ale potrzebna jest jej tymczasowa zmiana na komunikacje
z uzyciem zewnetrznego panelu, nalezy wykona¢ nastepujgce czynnosci:
1. Wylgczy¢ zasilanie przemiennika czestotliwosci, zaczekaé 5 minut.
Umiesci¢ zworke w potozeniu ,tryb panelu”.
Podtaczy¢ zewnetrzny panel do przemiennika czestotliwosci.
Wiaczy¢ przemiennik czestotliwosci.

IS N S A

Przemiennik czestotliwosci moze zidentyfikowac panel automatycznie i mozna
uzywaé zewnetrznego panelu w normalny sposéb. Nalezy pamietac, ze w tym
momencie EFB nie moze dziatac.

Po zakonczeniu dziatania wytgczy¢ zasilanie przemiennika czestotliwosci.
Odigczy¢ zewnetrzny panel od przemiennika czestotliwosci.
Umiescic¢ zworke J2 w potozeniu ,tryb Modbus”.

© © N o

Wigczy¢ przemiennik czestotliwosci.
taczenie magistrali komunikacyjnej z przemiennikiem cze¢stotliwosci

Podtaczy¢ magistrale komunikacyjng do zacisku EIA-485 Modbus RTU w ztgczach
sterowania znajdujacych sie z przodu przemiennika czegstotliwosci. Ponizej znajduje
sie schemat potgczenia. Przemiennik czestotliwosci ACS180 ma z przodu zworke J2,
ktéra umozliwia przetgczanie miedzy trybem EFB a trybem zewnetrznego panelu
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sterowania. Przed potgczeniem z magistralg komunikacyjng nalezy sprawdzic,
czy zworka jest w odpowiedniej pozyciji.

Sterownik magistrali komunikacyjnej I = I I I
Terminacja we. )

Magistrala komunikacyjng

ree

Terminacja WYL |

Terminacja wt.

NI

gg Terminacja WYL. {}; %ggg
+ . 0O =z + . 0O Z + . 0 Z
< <
@ % & & TybModbus | |® ¥ & & TrybModous ® <8 &  TrybModbus
Przemiennik czestotliwosci Przemiennik czgstotliwosci Przemiennik czestotliwo$ci

1) Urzadzenia na obu koricach magistrali komunikacyjnej muszg mie¢ wtgczong terminacje.

Konfigurowanie wbudowanego interfejsu komunikacyjnego
(modbus)

Aby uzy¢ magistrali modbus

1. Wybierz opcje Modbus RTU w menu Makra sterowania (patrz sekcja Podmenu na
str. 18).

Ponizsze parametry zostang automatycznie zmienione.

Parametr Ustawienie

20.01 Komendy Zew1 Wbudowana magistrala komunikacyjna
20.03 We1 Zew1 Nie wybrano

20.04 We2 Zew1 Nie wybrano

22.11 W. zad. pred. 1 Zew1 EFB — warto$¢ zadana 1
22.22 Wybor statej predkosci 1 Nie wybrano

22.23 Wybor statej predkosci 2 Nie wybrano

23.11 Wybor zestawu ramp Czas przysp./zwaln. 1
28.11 W. zad. czgst. 1 Zew1 EFB — warto$¢ zadana 1
28.22 Wybor statej czestotliw. 1 Nie wybrano

28.23 Wybor statej czestotliw. 2 Nie wybrano

28.71 Wyb6r ust. rampy czest. Czas przysp./zwaln. 1
31.11 Wybér resetu btedu DI1

58.01 Wiaczenie protokotu Modbus RTU

Mozna recznie skonfigurowaé przemiennik czestotliwosci na potrzeby komunikacji
przez wbudowang magistrale komunikacyjng za pomocg parametrow z ponizszej
tabeli. Kolumna Ustawienie sterowania przez magistrale komunikacyjng zawiera
wartosé, ktérej nalezy uzy¢, lub wartos¢ domysing. Kolumna Funkcja/informacja
zawiera opis parametru.
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Ustawienia magistrali modbus dla interfejsu wbudowanej magistrali komunikacyjnej

Parametr

Ustawienie
sterowania
przez magistrale
komunikacyjna

Funkcja/informacja

INICJOWANIE KOMUNIKACJI

58.01

Wigczenie
protokotu

Modbus RTU

Inicjalizuje komunikacje przez wbudowang
magistrale komunikacyjng.

KONFIGURACJA WBUDOWANEGO ADAPTERA MO

DBUS

58.03  Adres wezta 1 (warto$¢ domysina) | Adres wezta. Nie moze by¢ dwoch weztéw online
o takim samym adresie.
58.04 Szybkosc 19,2 kb/s (wartos¢ Definiuje szybko$¢ komunikacji tacza. Nalezy uzy¢
transmisji domysina) tego samego ustawienia co w stacji nadrzedne;j.
58.05 Parzystosc 8 PARZYSTOSC 1 Wybiera ustawienie parzystosci i bitu stopu. Nalezy
(warto$¢ domysina) uzyé tego samego ustawienia co w stacji
nadrzedne;j.
58.14 Reakcja na utrate | Bfgd (warto$¢ Definiuje dziatanie wykonywane po wykryciu utraty
komunik. domysina) komunikaciji.
58.15 Tryb utraty St. ster. / Zad1/Zad2 | Witacza/wytgcza monitorowanie utraty komunikacji
komunikacji (warto$¢ domysina) | i definiuje sposob resetowania licznika opéznienia
utraty komunikacji.
58.16 Czas utraty 3,0 s (warto$¢ Definiuje limit czasu monitorowania komunikaciji.
komunikacji domysina)
58.17 Opdznienie 0 ms (warto$¢ Definiuje opdznienie odpowiedzi przemiennika
transmisji domysina) czestotliwosci.
58.25 Profil sterowania ABB Drives (warto$¢ | Wybiera profil sterowania uzywany przez
domysina) przemiennik czestotliwosci. Patrz sekcja
Podstawowe informacje o wbudowanym interfejsie
komunikacyjnym (str. 357).
58.26 EFB: typ wartosci | Predkos$¢ lub Definiuje typy wartosci zadanych magistrali
58.27  zadanej 1 czestotliwosé komunikacyjnej 1 i 2. Skalowanie kazdego typu
EFB: typ warto$ci (warto$¢ domysina w | warto$ci zadanej jest okreslane przez parametry
zadanej 2 przypadku parametru | 46.01...46.03. W przypadku ustawienia Predkos¢
58.26), lub czestotliwo$¢ typ jest wybierany automatycznie
Transparentne, zgodnie z aktualnie aktywnym trybem sterowania
Ogdlne, Moment przemiennikiem czestotliwosci.
(warto$¢ domysina w
przypadku parametru
58.27), Predkosc,
Czestotliwosc
58.28 Typ wart. aktualnej | PredkoSc lub Definiuje typy wartosci aktualnych magistrali
58.29 1EFB czestotliwos$c¢ komunikacyjnej 1 i 2. Skalowanie kazdego typu
Typ wart. aktualnej | (warto$¢ domysina w | wartosci aktualnej jest okreslane przez parametry
2EFB przypadku parametru | 46.01...46.03. W przypadku ustawienia Predko$c
58.28), lub czestotliwo$c typ jest wybierany automatycznie
Transparentne zgodnie z aktualnie aktywnym trybem sterowania
(warto$¢ domysina w | przemiennikiem czestotliwosci.
przypadku parametru
58.29), Ogolne,
Moment, Predkosé,
Czestotliwosé
58.31 Zrodfo transp. w. Inny Definiuje zrédio warto$ci aktualnych 1i 2, gdy
58.32 akt. 1 EFB parametr 58.26 EFB: typ warto$ci zadanej 1(68.27
Zrodio transp. w. EFB: typ warto$ci zadanej 2) jest ustawiony na
akt. 2 EFB warto$¢ Transparentne.
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Ustawienie
sterowania o .
Parametr przez magistrale Funkcjal/informacja
komunikacyjna
58.33 Tryb adresowania | Tryb 0 (warto$¢ Definiuje odwzorowanie pomigdzy parametrami

domyslna)

oraz rejestry przechowujgce z zakresu rejestrow
protokotu Modbus 400001...465536 (100...65535).

58.34 Kolejnosc stéw NIS-WYS (wartos$é Definiuje kolejno$¢ stow danych w ramce
domysina) komunikatu protokotu Modbus.
58,101 Dane I/O 1 Na przyktad Definiuje adres parametru przemiennika
ustawienia domysine | czestotliwosci, do ktérego dostep uzyskuje
58.114 Dane I/O 14 (we/wy 1...6 urzadzenie nadrzedne protokotu Modbus podczas
zawierajg stowo odczytu lub zapisu pod adresem rejestru
sterowania, stowo odpowiadajgcym parametrom wejscia/wyjscia
stanu, dwie wartosci | protokotu Modbus. Nalezy wybra¢ parametry, ktére
zadane i dwie maja zosta¢ odczytane lub zapisane za
wartosci aktualne). posrednictwem stow wejscia/wyjscia protokotu
Modbus.
Stowo sterowania Ustawienia te zapisujg przychodzace dane w
RO/DIO, Magazyn parametrach magazynu danych 70.99 Sfowo
danych AO1, sterowania RO/DIO, 13.91 Magazyn danych AO1,
Magazyn danych 40.91 Magazyn danych sprz. zwrotnego i 40.92
sprzezenia Magazyn danych nastawy.
zwrotnego, Magazyn
danych nastawy
58.06 Sterowanie Odswiez ustawienia | Sprawdza ustawienia parametréw konfiguracii.

komunikacjg

Nowe ustawienia zostang zastosowane po nastepnym wigczeniu przemiennika
czestotliwosci lub po sprawdzeniu ich poprawnosci przy uzyciu parametru 58.06
Sterowanie komunikacjg (Odswiez ustawienia).

Ustawianie parametréw sterowania przemiennikiem czestotliwosci

Po skonfigurowaniu wbudowanego interfejsu komunikacyjnego nalezy sprawdzi¢
i dostosowac¢ parametry sterowania przemiennikiem czestotliwosci wymienione

w ponizszej tabeli. Kolumna Ustawienie sterowania przez magistrale
komunikacyjng zawiera wartosci uzywane, gdy sygnat wbudowanej magistrali
komunikacyjnej jest zgdanym zrédtem lub miejscem docelowym danego sygnatu
sterowania przemiennikiem czestotliwosci. Kolumna Funkcja/informacja zawiera

opis parametru.

Parametr

Ustawienie
sterowania przez
magistrale
komunikacyjna

Funkcja/informacja

WYBOR ZRODLA POLEC

ENIA STERUJACEGO

20.01 Komendy Zew1

Wbudowana magistrala
komunikacyjna

Wybiera magistrale komunikacyjng bedacg zrodtem
polecen startu i stopu, gdy jako aktywna lokalizacja
sterowania zostanie wybrana lokalizacja ZEW1.

20.06 Komendy Zew?2

Wbudowana magistrala
komunikacyjna

Wybiera magistrale komunikacyjng bedacg zrédtem
polecen startu i stopu, gdy jako aktywna lokalizacja
sterowania zostanie wybrana lokalizacja ZEW2.




356 Sterowanie przez magistrale za posrednictwem wbudowanego interfejsu EFB

Ustawienie
sterowania przez
magistrale
komunikacyjna

Parametr Funkcja/informacja

WYBOR WARTOSCI ZADANEJ PREDKOSCI

22.11 W. zad. pred. 1 W. zad. EFB 1 Wybiera warto$¢ zadang odebrang przez
Zew1 wbudowany interfejs komunikacyjny jako warto$¢
zadang predkosci 1.

22.18 W. zad. pred. 1 W. zad. EFB 1 Wybiera warto$¢ zadang odebrang przez
Zew2 wbudowany interfejs komunikacyjny jako warto$é
zadang predkosci 2.

WYBOR WARTOSCI ZADANEJ MOMENTU

26.11 Zrédio wart. zad. W. zad. EFB 1 Wybiera warto$¢ zadang odebrang przez

momentu 1 wbudowany interfejs komunikacyjny jako warto$é
zadang momentu 1.

26.12 Zrédio wart. zad. W. zad. EFB 1 Wybiera warto$¢ zadang odebrang przez

momentu 2 wbudowany interfejs komunikacyjny jako warto$é

zadang momentu 2.

WYBOR WARTOSCI ZADANEJ CZESTOTLIWOSCI

28.11 W. zad. czest. 1 W. zad. EFB 1 Wybiera warto$¢ zadang odebrang przez

Zew1 wbudowany interfejs komunikacyjny jako warto$¢
zadang czestotliwosci 1.

28.15 W. zad. czest. 1 W. zad. EFB 1 Wybiera warto$¢ zadang odebrang przez

Zew?2 wbudowany interfejs komunikacyjny jako warto$¢

zadang czestotliwosci 2.

INNE WYBORY

Wartosci zadane wbudowanego interfejsu komunikacyjnego mozna wybrac jako zrodto w praktycznie
kazdym parametrze selektora sygnatu, wybierajac pozycje Inny, a nastgpnie parametr 03.09 Wart. zadana 1
EFB lub 03.10 Wart. zadana 2 EFB.

WEJSCIA STEROWANIA SYSTEMEM

96.07 Reczne zapisanie | Zapisz (powraca do Zapisuje zmiany w wartosci parametru (w tym te
parametru Gotowe) dokonane przy uzyciu sterowania przez magistrale
komunikacyjng) w pamieci trwatej.
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Podstawowe informacje o wbudowanym interfejsie
komunikacyjnym

Komunikacja cykliczna migdzy systemem magistrali komunikacyjnej i przemiennikiem
czestotliwosci sktada sie z 16-bitowych stow danych lub 32-bitowych stéw danych

(z transparentnymi profilami sterowania).

Ponizszy schemat przedstawia dziatanie wbudowanego interfejsu komunikacyjnego.
Sygnalty przekazywane w ramach komunikacji cyklicznej zostaty doktadnie
wyjadnione na ponizszym schemacie.

Sie¢ komunikacyjna

1)

Komunikacja cykliczna Profil wbudowanego ZEW 1/2
interfejsu Polecenia startu
SEL Stowo sterowania C\
Stowo M
stero- [ ] :"1{ (CW) EFB
wania [ ) - 03.09 Wart. zadana 1
— 20.01
REF1 L 3 EFB 20.06
REF2 58.25 1 03.10 Wart. zadana 2 T
SEL EFB Wybor wartosci
_ 0 -+ zadanej
S o1 Stowo stanu (SW)
H [Stowo [T [ .o\ = il
stanu _—E—°23 L - E Fe AN
Wartos¢ aktualna 1
ACT1 58.25 —
ACT2 Wartos¢ aktualna 2
- Grupy
\Wybdr we/wy 22/26/28/40 itd.
danych

Wybér wartosci

\1Ne/wy - T zadanej
/102 Par. 01,01...255,255 <
/103 T

58,101

58.114 Grupy

22/26/28/40 itd.

- . - Tabela
Komunikacja niecykliczna parametrow

1. Nalezy tez zapoznac sie z innymi parametrami, ktére mozna kontrolowa¢ z magistrali komunikacyjnej.
2. Konwersja danych, jesli parametr 58.25 Profil sterowania jest ustawiony na warto$é ABB Drives. Patrz
sekcja Informacje o profilach sterowania na str. 359.

Stowo sterowania i stowo stanu

Stowo sterowania (CW) to 16- lub 32-bitowe spakowane stowo binarne. To gtéwny
sposob sterowania przemiennikiem czestotliwosci w systemie magistrali
komunikacyjnej. Stowo sterowania jest wysytane przez sterownik magistrali
komunikacyjnej do przemiennika czestotliwosci. Przy uzyciu parametrow przemiennika




358 Sterowanie przez magistrale za posrednictwem wbudowanego interfejsu EFB

czestotliwosci uzytkownik wybiera stowo sterowania wbudowanego interfejsu
komunikacyjnego jako zrédto polecen sterowania przemiennikiem czestotliwosci (na
przyktad polecen startu/stopu, zatrzymania awaryjnego, wyboru miedzy lokalizacjami
sterowania zewnetrznego 1/2 lub resetowania btedu). Stan przemiennika czestotliwosci
jest przetaczany w zaleznosci od instrukgiji bitowych w stowie sterowania.

Stowo sterowania magistrali komunikacyjnej jest zapisywane w przemienniku
czestotliwosci bez zmian lub dane sg konwertowane. Patrz sekcja Informacje o
profilach sterowania na str. 359.

Stowo stanu (SW) magistrali komunikacyjnej to 16- lub 32-bitowe spakowane stowo
binarne. Zawiera ono informacje o stanie przekazywane z przemiennika czestotliwosci
do sterownika magistrali komunikacyjnej. Stowo stanu przemiennika czestotliwosci jest
zapisywane w stowie stanu magistrali komunikacyjnej bez zmian lub dane sg
konwertowane. Patrz sekcja Informacje o profilach sterowania na str. 359.

Wartosci zadane

Wartosci zadane EFB 1i 2 to 16- lub 32-bitowe wartosci catkowite ze znakiem.
Zawartos¢ kazdego stowa wartosci zadanej moze by¢ uzywana jako zrédto praktycznie
kazdego sygnatu, na przyktad wartosci zadanej predkosci, czestotliwosci, momentu lub
procesu. W przypadku komunikacji przez wbudowang magistrale komunikacyjng
wartosci zadane 1i 2 sg wyswietlane przy uzyciu odpowiednio parametru 03.09 Wart.
zadana 1 EFB i 03.10 Wart. zadana 2 EFB. Skalowanie warto$ci zadanych zalezy od
ustawien parametrow 58.26 EFB: typ warto$ci zadanej 11 58.27 EFB: typ wartosci
zadanej 2. Patrz sekcja Informacje o profilach sterowania na str. 359.

Wartosci aktualne

Sygnaly aktualne magistrali komunikacyjnej (ACT1 i ACT2) to 16- lub 32-bitowe wartosci
catkowite ze znakiem. Przekazujg one wybrane wartosci parametru przemiennika
czestotliwosci z przemiennika do urzadzenia nadrzednego. Skalowanie wartosci
aktualnych zalezy od ustawien parametrow 58.28 Typ wart. aktualnej 1 EFB i 58.29 Typ
wart. aktualnej 2 EFB. Patrz sekcja Informacje o profilach sterowania na str. 359.

Dane wejsciowe/wyjsciowe
Wejscia/wyjscia danych to 16- lub 32-bitowe stowa zawierajgce wybrane wartosci
parametru przemiennika czestotliwosci. Parametry 58,701 Dane I/O 1 ... 58.114
Dane I/0 14 definiujg adresy, z ktérych urzadzenie nadrzedne odczytuje dane
(wejscie) lub w ktérych zapisuje dane (wyjscie).

Adresy rejestru

Pole adresu zadan protokotu Modbus dotyczacych dostepu do rejestréw
przechowujgcych ma 16 bitow. Dzieki temu protokét Modbus moze obstugiwaé
adresy 65536 rejestréw przechowujacych.

Dotychczas urzagdzenia nadrzedne protokotu Modbus uzywaty 5-cyfrowych adresow
dziesietnych z zakresu od 40001 do 49999, ktére reprezentowaty adresy rejestru
przechowujgcego. 5-cyfrowe adresy dziesigtne sg ograniczone do 9999 mozliwych
adresow rejestrow przechowujgcych.
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Wspdtczesne urzadzenia nadrzedne protokotu Modbus zwykle zapewniajg dostep
do petnego zakresu 65536 rejestréw przechowujacych protokotu Modbus. Jednym
ze sposobow jest uzycie 6-cyfrowych adresow dziesietnych z zakresu od 400001 do
465536. W tym podreczniku uzywane sg 6-cyfrowe adresy dziesietne reprezentujgce
adresy rejestru przechowujgcego protokotu Modbus.

Urzadzenia nadrzedne protokotu Modbus ograniczone do 5-cyfrowych adresow
dziesietnych mogg uzyskiwac dostep do rejestrow z zakresu od 400001 do 409999
przy uzyciu 5-cyfrowych adresow dziesietnych z zakresu od 40001 do 49999.
Rejestry z zakresu od 410000 do 465536 sg niedostepne dla tych urzadzen
nadrzednych. Wiecej informacji przedstawia parametr 58.33 Tryb adresowania.
Uwaga: Nie mozna uzyskac dostepu do adresow rejestrow 32-bitowych parametrow
przy uzyciu 5-cyfrowych numerdw rejestrow.

Informacje o profilach sterowania
Profil sterowania definiuje reguty transferu danych miedzy przemiennikiem czestotliwosci
i urzgdzeniem nadrzednym magistrali komunikacyjnej, okresla na przykiad:
+ czy spakowane stowa binarne sg konwertowane i jak,
+ czy wartosci sygnatu sg skalowane i jak,
» jak adresy rejestrow przemiennika czestotliwosci sg odwzorowywane na
urzadzenie nadrzedne magistrali komunikacyjne;j.
Przemiennik czestotliwosci mozna skonfigurowac tak, aby otrzymywat i wysytat
komunikaty zgodnie z jednym z dwdch profili:
* ABB Drives
» Profil DCU.
W przypadku profilu ABB Drives wbudowany interfejs komunikacyjny przemiennika
czestotliwosci konwertuje dane magistrali komunikacyjnej na dane uzywane

w przemienniku czestotliwosci i odwrotnie. Profil DCU nie obejmuje konwersji
danych ani skalowania. Na ponizszym rysunku przedstawiono efekt wyboru profilu.

Wybér profilu

Konwersja
i skalowanie SE L
danych
« | ndd
58.26...58.29 | '\
<«———p» Przemiennik

Magistrala g

komunikacyjna >o5

czestotliwosci

58.25

Wybér profilu sterowania przy uzyciu parametru 58.25 Profil sterowania:
» (0) ABB Drives
* (5) Profil DCU.
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Stowo sterowania
Stowo sterowania profilu ABB Drives

Ponizsza tabela przedstawia zawartos¢ stowa sterowania magistrali komunikacyjnej
w przypadku profilu sterowania ABB Drives. Wbudowany interfejs komunikacyjny
konwertuje to stowo na postac¢, w ktérej jest ono uzywane w przemienniku
czestotliwosci. Pogrubiony tekst pisany wielkimi literami odnosi sie do stanéw

na schemacie Schemat zmiany stanu dla profilu ABB Drives na stronie 365.

Bit Nazwa \é\lartos’ Stan/opis

0 OFF1_ 1 Przejscie do stanu GOTOWOSC DO PRACY.
CONTROL

0 Zatrzymanie zgodnie z aktywng rampg zwalniania. Przej$cie do
stanu OFF1 AKTYWNE; przejscie do stanu GOTOWOSC DO
WLACZENIA, jesli inne blokady (OFF2, OFF3) nie sg aktywne.

1 OFF2_ 1 Kontynuowanie dziatania (stan OFF2 nieaktywny).
CONTROL

0 Wytgczenie awaryjne, zatrzymanie wybiegiem.
Przejscie do stanu OFF2 AKTYWNE, przejscie do stanu
WLACZANIE PRZERWANE.

2 OFF3_ 1 Kontynuowanie dziatania (stan OFF3 nieaktywny).
CONTROL

0 Zatrzymanie awaryjne, zatrzymanie w czasie okreslonym przez
parametr przemiennika czestotliwosci. Przej$cie do stanu OFF3
AKTYWNE; przejécie do stanu WLACZANIE PRZERWANE.
Ostrzezenie: Nalezy sig¢ upewnic¢, ze silnik i napedzane
urzadzenie mozna zatrzymac za pomoca tego trybu
zatrzymywania.

3 INHIBIT_ 1 Przejscie do stanu ZEZWOLENIE NA PRACE,.

OPERATION Uwaga: Sygnat zezwolenia na bieg musi by¢ aktywny. Patrz
dokumentacja przemiennika czestotliwosci. Jesli przemiennik
czestotliwosci jest ustawiony tak, aby odbierat sygnat zezwolenia
na bieg z magistrali komunikacyjnej, ten bit aktywuje sygnat. Patrz
tez parametr 06.18 Stowo stanu przerw. startu (strona 120).

0 Przerwanie pracy. Przejscie do stanu PRACA PRZERWANA.

4 RAMP_OUT_ 1 Normalna praca. Przejscie do stanu GENERATOR FUNKCJI
ZERO RAMPY: WYJSCIE WLACZONE.

0 Wymuszenie zerowej wartosci wyjsciowej generatora funkcji
rampy. Przemiennik czestotliwo$ci powoduje zatrzymanie wedtug
rampy (obowigzujg limity pradu i napigecia DC).

5 RAMP_HOLD 1 Wigczanie funkcji rampy. Przejscie do stanu GENERATOR
FUNKCJI RAMPY: AKCELERATOR WELACZONY.

0 Zatrzymanie rampy (zatrzymanie wartosci wyjsciowych
generatora funkcji rampy).

6 RAMP_IN_ 1 Normalna praca. Przej$cie do stanu PRACA.

ZERO Uwaga: Ten bit ma zastosowanie tylko wtedy, gdy interfejs
komunikacyjny jest ustawiony jako zrédto tego sygnatu przez
parametry przemiennika czestotliwosci.

0 Wymuszenie zerowej wartosci wejsciowej generatora funkgcji
rampy.

7 RESET 0=>1 Resetowanie btedow, jesli istnieje aktywny btad. Przejscie do
stanu WLACZANIE PRZERWANE.

Uwaga: Ten bit ma zastosowanie tylko wtedy, gdy interfejs
komunikacyjny jest ustawiony jako zrédto tego sygnatu przez
parametry przemiennika czestotliwosci.

0 Kontynuowanie normalnego dziatania.
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Wartos

Bit Nazwa é

Stan/opis

8 JOGGING_1 1 Zadanie pracy z predkosciag Bieg prébny 1.

Uwaga: Ten bit ma zastosowanie tylko wtedy, gdy interfejs
komunikacyjny jest ustawiony jako zrédto tego sygnatu przez
parametry przemiennika czestotliwosci.

0 Kontynuowanie normalnego dziatania.

9 JOGGING_2

-

Zadanie pracy z predkoscig Bieg prébny 2.

Uwaga: Ten bit ma zastosowanie tylko wtedy, gdy interfejs
komunikacyjny jest ustawiony jako zrédto tego sygnatu przez
parametry przemiennika czestotliwosci.

0 Kontynuowanie normalnego dziatania.

10 REMOTE_ 1 Wigczone sterowanie przez magistrale komunikacyjna.
CMD

0 Stowo sterowania <> 0 lub warto$¢ zadana <> 0: zachowanie
ostatniego stowa sterowania i ostatniej warto$ci zadane;j.

Stowo sterowania = 0 i warto$¢ zadana = 0: Wigczone sterowanie
przez magistrale komunikacyjna. Warto$¢ zadana oraz rampa
zwalniania/przyspieszania sg zablokowane.

1 EXT_CTRL_ 1 Wybdér lokalizacji sterowania zewnetrznego ZEW2. Dziata, jesli
LOC parametry lokalizacji sterowania sg ustawione tak, aby jako
lokalizacja sterowania byta wybierana magistrala komunikacyjna.

0 Wybér lokalizacji sterowania zewnetrznego ZEW1. Dziata, jesli
parametry lokalizacji sterowania sg ustawione tak, aby jako
lokalizacja sterowania byta wybierana magistrala komunikacyjna.

12 USER_O Bity sterowania umozliwiajgce zapisywanie, ktére mozna
potaczy¢ ze specyficzng dla aplikacji funkcjg uktadu logicznego
13 USER_1 przemiennika czestotliwosci.

14 USER_2
15 USER_3

Stowo sterowania profilu DCU

Wbudowany interfejs komunikacyjny zapisuje stowo sterowania magistrali
komunikacyjnej bez zmian w bitach stowa sterowania przemiennika czestotliwosci
od 0 do 15. Bity od 16 do 32 stowa sterowania przemiennika czestotliwosci nie sg
uzywane.

Bit Nazwa \éVartos’ Stan/opis
0 STOP 1 Zatrzymanie zgodnie z parametrem Tryb zatrzymania lub bitami
zadan trybu zatrzymania (bity 7...9).
0 (brak)
1 START 1 Uruchomi¢ przemiennik czestotliwos$ci.
0 (brak)
2 REVERSE 1 Odwroécenie kierunku obrotéw silnika.
0 (brak)
Zarezerwowane
RESET 0=>1 Resetowanie btedoéw, jesli istnieje aktywny biad.
0 (brak)
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Wartos

Bit Nazwa é Stan/opis
5 ZEW2 1 Wybor lokalizacji sterowania zewnetrznego ZEW2. Dziata, jesli
parametry lokalizacji sterowania sg ustawione tak, aby jako
lokalizacja sterowania byta wybierana magistrala komunikacyjna.
0 Wybdér lokalizacji sterowania zewnetrznego ZEW1. Dziata, jesli
parametry lokalizacji sterowania sg ustawione tak, abyjako
lokalizacja sterowania byta wybierana magistrala komumkacyjna.
6 RUN_DISABLE 1 Bieg wytaczony. Jesli przemiennik czestotliwosci jest ustawiony
tak, aby odbierat sygnat zezwolenia na bieg z magistrali
komunikacyjnej, ten bit dezaktywuje sygnat.
0 Zezwolenie na bieg. Jesli przemiennik czestotliwosci jest
ustawiony tak, aby odbierat sygnat zezwolenia na bieg z
magistrali komunikacyjnej, ten bit aktywuje sygnat.
7 STOPMODE_RAMP |1 Normalny tryb zatrzymania zgodnie z rampg
0 (brak) DomysIne przetgczenie w tryb zatrzymania parametru, jesli
bity 7...9 majg wartosc¢ 0.
8 STOPMODE_EMER |1 Tryb zatrzymania awaryjnego zgodnie z rampg
GENCY_RAMP - - - -
- (brak) Domysine przetgczenie w tryb zatrzymania parametru, jesli
bity 7...9 majg wartos¢ 0.
9 STOPMODE_COAST |1 Tryb zatrzymania wybiegiem
0 (brak) Domysine przetgczenie w tryb zatrzymania parametru, jesli
bity 7...9 majg wartos¢ 0.
10 Zarezerwowane dla Jeszcze nie wdrozono.
RAMP_PAIR _2
1 RAMP_OUT_ZERO |1 Wymuszenie zerowej wartosci wyj$ciowej generatora funkcji
rampy. Przemiennik czestotliwosci powoduje zatrzymanie wedtug
rampy (obowigzuja limity pradu i napiecia DC).
0 Normalna praca.
12 RAMP_HOLD 1 Zatrzymanie rampy (zatrzymanie wartosci wyjsciowych
generatora funkgcji rampy).
0 Normalna praca.
13 RAMP_IN_ZERO 1 Wymuszenie zerowej wartosci wejsciowej generatora funkgcji
rampy.
0 Normalna praca.
14 REQ_LOCAL_LOCK |1
0
15 Zarezerwowano dla Jeszcze nie wdrozono.
TORQ_LIM_PAIR_2
16 FB_LOCAL_CTL 1 Zadany jest tryb lokalny sterowania z magistrali komunikacyjnej.
Odebrac sterowanie z aktywnego zrédta.
0 (brak)
17 FB_LOCAL_REF 1 Zadany jest tryb lokalny wartosci zadanej z magistrali
komunikacyjnej. Odebra¢ warto$¢ zadang z aktywnego zrodta.
0 (brak)
18 Zastrzezony dla bitu Jeszcze nie wdrozono.
RUN_DISABLE_1
19 Zarezerwowane
20 Zarezerwowane
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Wartos

Bit Nazwa é Stan/opis

21 Zarezerwowane

22 USER_0O Bity sterowania umozliwiajgce zapisywanie, ktére mozna
potaczy¢ ze specyficzng dla aplikacji funkcjg uktadu logicznego

23 USER_1 przemiennika czestotliwosci.

24 USER_2

25 USER_3

26... | Zarezerwowane

31

Stowo stanu

Stowo stanu profilu ABB Drives

Ponizsza tabela przedstawia stowo stanu magistrali komunikacyjnej w przypadku
profilu sterowania ABB Drives. Wbudowany interfejs komunikacyjny konwertuje
stowo stanu przemiennika czestotliwosci w posta¢ dla magistrali komunikacyjne;j.
Pogrubiony tekst pisany wielkimi literami odnosi sie do stanéw na schemacie
Schemat zmiany stanu dla profilu ABB Drives na stronie 365.

Bit

Nazwa

Wartosé

STAN/opis

0

RDY_ON

GOTOWOSC DO Wt.

BRAK GOTOWOSCI DO Wk..

RDY_RUN

GOTOWOSC DO PRACY.

OFF1 AKTYWNE.

RDY_REF

ZEZWOLENIE NA PRACE.

Ol = OO =~

PRZERWANIE DZIALANIA.Patrz tez parametr 06.18 Stowo
stanu przerw. startu (strona 120).

TRIPPED

BLAD.

Brak bfedu.

OFF_2_STATUS

Stan OFF2 nieaktywny.

OFF2 AKTYWNE.

OFF_3 STATUS

Stan OFF3 nieaktywny.

OFF3 AKTYWNE.

SWC_ON_
INHIB

WLACZANIE PRZERWANE.

ALARM

Ostrzezenie/alarm.

Brak ostrzezenia/alarmu.

AT_
SETPOINT

alo|l o] m|lo| o~ of -

PRACA. Wartos$¢ aktualna jest rowna wartosci zadanej
(miesci sie w limitach toleranc;ji, tzn. w sterowaniu predkoscig
btad predkosci wynosi maksymalnie 10% znamionowej
predkosci silnika).

Warto$¢ aktualna rozni sie od warto$ci zadanej (jest poza
granicami tolerangji).

REMOTE

Miejsce sterowania przemiennikiem czestotliwosci: ZDALNE
(ZEW1 lub ZEW2).

Miejsce sterowania przemiennikiem czestotliwosci:
LOKALNE.
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Bit Nazwa Wartos¢ | STAN/opis
10 ABOVE_ 1 Warto$¢ aktualna czestotliwosci lub predkosci jest réwna
LIMIT limitowi nadzoru (ustawionemu przy uzyciu parametru
przemiennika czestotliwosci) lub jest wieksza od tego limitu.
Obowigzuje w obu kierunkach obrotu. Ustawianie za pomocg
parametrow przemiennika czestotliwosci: 46.31, 46.32, 46.33.
Te parametry sg wskazywane przez bit 10 parametru 06.71
Gtowne stowo stanu.
0 Warto$¢ aktualna czestotliwosci lub predkosci nie przekracza

limitu nadzoru.

1 USER_0O Bity stanu, ktére mozna potaczy¢ ze specyficzng dla aplikacji
funkcjg uktadu logicznego przemiennika czestotliwosci.

12 USER_1

13 USER_2

14 USER_3

15 Zarezerwowane

Stowo stanu profilu DCU

Whbudowany interfejs komunikacyjny zapisuje bity od 0 do 15 stowa stanu
przemiennika czestotliwosci bez zmian w stowie stanu magistrali komunikacyjne;.
Bity od 16 do 32 stowa stanu przemiennika czestotliwosci nie sg uzywane.

Bit Nazwa Wartos¢ | Stan/opis
0 READY 1 Przemiennik czestotliwosci jest gotowy do odebrania
polecenia startu
0 Przemiennik czestotliwosci nie jest gotowy.
1 ENABLED 1 Zewnetrzny sygnat zezwolenia na bieg jest aktywny.
0 Zewnetrzny sygnat zezwolenia na bieg nie jest aktywny.
2 Zastrzezony dla bitu Jeszcze nie wdrozono.
ENABLED_TO_
ROTATE
3 RUNNING 1 Przemiennik czestotliwo$ci wykonuje modulacje.
0 Przemiennik czestotliwos$ci nie wykonuje modulaciji.
4 ZERO_SPEED 1 Przemiennik czestotliwos$ci dziata z predkoscig zerowa.
0 Przemiennik czestotliwos$ci nie dziata z predkoscig zerowa.
5 ACCELERATING 1 Jeszcze nie wdrozono.
0 Jeszcze nie wdrozono.
6 DECELERATING 1 Jeszcze nie wdrozono.
0 Jeszcze nie wdrozono.
7 AT_SETPOINT 1 Przemiennik czestotliwo$ci jest w punkcie pracy.
0 Przemiennik czestotliwosci nie jest w punkcie pracy.
8 LIMIT 1 Zastosowano limity pracy przemiennika czestotliwosci.
0 Nie zastosowano limitéw pracy przemiennika czestotliwosci.
9 SUPERVISION 1 Wartos¢ aktualna (predkos$¢, czestotliwo$¢ lub moment) jest
ponad limitem. Limit jest ustawiany przy uzyciu parametréw
46.31...46.33
0 Warto$¢ aktualna (predkos$¢, czestotliwos$¢ lub moment)

miesci sie w limicie.
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Bit Nazwa Wartos¢ | Stan/opis

10 REVERSE_REF 1 Jeszcze nie wdrozono.
0 Jeszcze nie wdrozono.

11 REVERSE_ACT 1 Jeszcze nie wdrozono.
0 Jeszcze nie wdrozono.

12 PANEL_LOCAL 1 Panel/klawiatura (lub program komputerowy) jest w trybie
sterowania lokalnego.

Panel/klawiatura (lub program komputerowy) nie jest w trybie
sterowania lokalnego.

13 FIELDBUS_LOCAL |1 Magistrala komunikacyjna jest w trybie sterowania lokalnego.
Magistrala komunikacyjna nie jest w trybie sterowania
lokalnego.

14 EXT2_ACT 1 Lokalizacja sterowania zewnetrznego ZEW?2 jest aktywna.

0 Lokalizacja sterowania zewnetrznego ZEW1 jest aktywna.
15 FAULT 1 Btad przemiennika czestotliwosci.
0 Brak bfedu przemiennika czestotliwosci.

16 ALARM 1 Aktywne ostrzezenie/aktywny alarm.
0 Brak ostrzezenia/alarmu.

17 Zarezerwowane

18 Zastrzezony dla bitu Jeszcze nie wdrozono.

DIRECTION_LOCK

19 Zarezerwowane

20 CTL_MODE 1 Tryb wektorowy sterowania silnikiem jest aktywny.
0 Tryb skalarny sterowania silnikiem jest aktywny.

21 Zarezerwowane

22 USER_O Bity stanu, ktére mozna potgczy¢ ze specyficzng dla aplikacji

23 USER 1 funkcja uktadu logicznego przemiennika czestotliwosci.

24 USER_2

25 USER_3

26 REQ_CTL 1 Zadanie sterowania na tym kanale.

0 Brak zgdania sterowania na tym kanale.

27...31 | Zarezerwowane

Schematy zmian stanu

Schemat zmiany stanu dla profilu ABB Drives

Ponizszy schemat przedstawia zmiany stanéw przemiennika czestotliwosci,

gdy przemiennik uzywa profilu ABB Drives i jest skonfigurowany do wykonywania
polecen stowa sterowania z wbudowanego interfejsu komunikacyjnego. Teksty
pisane wielkimi literami odnoszg sie do stanéw, ktére zawierajg tabele
przedstawiajgce stowa sterowania i stanu magistrali komunikacyjne;j.
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Patrz sekcja Stowo sterowania profilu ABB Drives na stronie 360 i Stowo stanu profilu
ABB Drives na stronie 363.

<<
ZASILANIE WEACZANIE Profil ABB Drives
WYLACZONE PRZERWANE (SW Bit6=1)

Zasilanie WE. -+ (CW Bit0=0)

N~
>

BRAK :
ABCOD GOTOWOSCI (SW Bit0=0) CW-= stowo sterowania

SW= stowo stanu

|_L n= predkos¢

1 _ |= prad wejsciowy
(CW=xxxx x1xx xxxx x110) RFG = generator

— (CW Bit3=0) funkcji rampy

GOTOWO f = czestotliwosé
PRZERWANIE| DO Wt. (SW Bit0=1)
D.

ZIALANIA (bit 2 SW = 0)

z dowolnego stanu

- praca 1 (CW=xxxx x1xx xxxx x111)
przerwana
>
GOTOWOSC )
z dowolnego stanu DO PRACY (SW Bit1=1) (SW Bit3=1)
—— OFF1 (CW Bit0=0) | it7=
T (CW=xxxx x1xx xxxx 1111 J— (CWBIt7=1)
OFF1 i SW Bit12=1) >
AKTYWNE (bit1 SW = 0)
z dowolnego stanu z dowolnego stanu
— n(f)=0/1=0 v/ _| Zatrzymanie awaryjne| WYL. awaryjne A
(CW Bit3=1 OFF3 (CW Bit2=0) OFF2 (CW Bit1=0)
i
B CD SW Bit12=1) OFF3 OFF2
vi AKTYWNE - (SW Bit5=0) | AKTYWNE |~ (SW Bit4=0)
(CW Bit4=0) - n(f)=0/1=0
cD ZEZWOLENIE
NA PRACE (SW Bit2=1)
A
(CW Bit5=0) T (CW=xxxx x1xx xxx1 1111)

m

D RFG:
WYJSC
B———
(CW Bit6=0) — (CW=xxxx x1xx xx11 1111)

RFG: AKCELERATOR
WEACZONY STAN
PR T

c
L (CW=000 xtxx 111 1111) -— warunek
PRACA rosngce zbocze bitu
L(sw Bite=1) 1
D
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Przyktad sekwencji stowa sterowania podano ponize;j:

Uruchomienie:
« 476h --> BRAK GOTOWOSCI DO Wt.

Jesli MSW bit0 =1 to
+ 477h --> BRAK GOTOWOSCI DO Wt.. (Zatrzymany)
* 47Fh --> PRACA (Uruchomiony)

Zatrzymanie:

* 477h = Zatrzymanie zgodnie z wartoscig parametru 21.03 Tryb zatrzymania

* 47Eh = Zatrzymanie wg rampy OFF1 (Uwaga:zatrzymanie wg rampy niemozliwe
do zinterpretowania)

Resetowanie btedu:

* Rosnace zbocze wartosci MCW bit 7

Uruchomienie po STO:

+ Jesli parametr 31.22 Wisskaznik STO praca/zatrz. ma warto$¢ inng niz btgd/btad,
sprawdzi¢, czy wartos¢ 06.18 Stowo stanu przerw. startu, bit 7 STO = 0 przed
wydaniem polecenia startu.

Wartosci zadane

Wartosci zadane profiléw ABB Drives i DCU Profile

Profil ABB Drives obstuguje uzywanie dwoch wartosci zadanych, wartosci zadanej
EFB 1 i wartosci zadanej EFB 2. Warto$ci zadane to 16-bitowe stowa zawierajgce bit
znaku i 15-bitowg wartosc¢ catkowitg. Ujemna wartos¢ zadana jest wyznaczana przez
obliczenie dopetnienia do dwdch odpowiadajgcej dodatniej wartosci zadanej.
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Wartosci zadane sg skalowane zgodnie z definicjg w parametrach 46.017...46.04.
Uzywany sposob skalowania zalezy od ustawienia parametréw 58.26 EFB: typ
wartosci zadanej 11 58.27 EFB: typ wartosci zadanej 2 (patrz str. 268).

Magistrala P Przemiennik
komunikacyjna czestotliwosci
20000 —— 46.01 (z wartoscig zadang predkosci)
46.02 (z wartoscig zadang czestotliwosci)
10000 —— 46.03 (z wartoscig zadang momentu)
46.04 (z wartoscig zadang mocy)
0—0
10000 —— -(46.03) (z wartoscig zadang momentu)
) -(46.04) (z wartoscig zadang mocy)
20000 —! -(46.01) (z wartoscig zadang predkosci)

~ -(46.02) (z warto$cig zadang czestotliwosci)

Skalowane wartosci zadane sg wyswietlane przy uzyciu parametréw 03.09 Wart.
zadana 1 EFBi 03.10 Wart. zadana 2 EFB.

Wartosci aktualne

Wartosci aktualne profiléw ABB Drives i DCU Profile

Profil ABB Drives obstuguje uzywanie dwdch wartosci aktualnych magistrali
komunikacyjnej: ACT1 i ACT2. Wartosci aktualne to 16-bitowe stowa zawierajgce
bit znaku i 15-bitowg wartos¢ catkowitg. Wartos¢ ujemna jest wyznaczana przez
obliczenie dopetnienia do dwoch odpowiadajgcej dodatniej wartosci zadanej.

Wartosci aktualne sg skalowane zgodnie z definicjg w parametrach 46.01...46.04.
Uzywany sposob skalowania zalezy od ustawienia parametréw 58.28 Typ wart.
aktualnej 1 EFB i 58.29 Typ wart. aktualnej 2 EFB (patrz str. 269).
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Magistrala g Przemiennik
komunikacyjna czestotliwosci
20000 —— 46.01 (z wartoscig zadang predkosci)
46.02 (z wartoscig zadang czestotliwosci)
10000 —— 46.03 (z wartoscig zadang momentu)
46.04 (z wartoscig zadang mocy)
0—0
10000 —— -(46.03) (z wartoscig zadang momentu)
) -(46.04) (z wartoscig zadang mocy)
20000 —— -(46.01) (z wartoscig zadang predkosci)
) -(46.02) (z wartoscig zadang czestotliwosci)

Adresy rejestru przechowujacego protokotu Modbus

Adresy rejestru przechowujacego protokotu Modbus dla profilu ABB Drives

i profilu DCU

Ponizsza tabela przedstawia domysine adresy rejestru przechowujgcego protokotu
Modbus na potrzeby danych przemiennika czestotliwosci z profilem ABB Drives.
Ten profil zapewnia skonwertowany 16-bitowy dostep do danych przemiennika

czestotliwosci.

Uwaga: Mozliwy jest dostep tylko do 16 najmniej znaczacych bitéw 32-bitowych
stéw sterowania i stow stanu.

Uwaga: Bity od 16 do 32 stowa sterowania/stanu profilu DCU nie sg uzywane,
jesli 16-bitowe stowo sterowania/stanu jest uzywane z profilem DCU.

Adres rejestru

Dane rejestru (stowa 16-bitowe)

400001

Warto$¢ domysina: Stowo sterowania (Stowo sterowania 16-bitowe). Patrz
sekcje Stowo sterowania profilu ABB Drives (str. 360) i Stowo sterowania profilu
DCU (str. 367).

Wybdr mozna zmieni¢ przy uzyciu parametru 58,701 Dane I/O 1.

400002 Warto$¢ domys$ina: Warto$¢ zadana 1 (Warto$c zadana 1 16-bitowa).
Wybdér mozna zmieni¢ przy uzyciu parametru 58.702 Dane 1/O 2.
400003 Warto$¢ domys$ina: Warto$¢ zadana 2 (Wartos$c zadana 2 16-bitowa).
Wybdr mozna zmieni¢ przy uzyciu parametru 58.102 Dane I/O 2.
400004 Warto$¢ domysina: Stowo stanu (Stowo stanu 16-bitowe). Patrz sekcje Stowo

stanu profilu ABB Drives (str. 363) i Sfowo stanu profilu DCU (str. 364).
Wybdr mozna zmieni¢ przy uzyciu parametru 58.102 Dane I/O 2.
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400005 Warto$¢ domysina: Wartoé¢ aktualna 1 (Warto$¢ aktualna 1 16-bitowa).
Wybér mozna zmieni¢ przy uzyciu parametru 58.705 Dane /O 5.
400006 Warto$¢ aktualna 2 (Warto$¢ aktualna 2 16-bitowa).
Wybdér mozna zmieni¢ przy uzyciu parametru 58.706 Dane I/O 6.
400007...400014 We/wy danych 7...14.
Wybierane przy uzyciu parametréw 58.107 Dane I/O 7 ... 58.114 Dane I/O 14.
400015...400089 Nieuzywane
400090...400100 Dostep do kodu btedu. Patrz sekcja Rejestry kodow bteddéw (rejestry
przechowujgce 400090...400100) (str. 374).
400101...465536 Zapis/odczyt parametru.

Parametry sg odwzorowywane na adresy rejestrow zgodnie z parametrem 58.33
Tryb adresowania.

Kody funkcji protokotu Modbus

Ponizsza tabela przedstawia kody funkcji protokotu Modbus obstugiwane przez
wbudowany interfejs komunikacyjny.

Kod Nazwa funkcji Opis

01h Odczyt cewek Odczytuje stan 0/1 cewek (wartosci zadane 0X).

02h Odczyt wejs¢ dyskretnych Odczytuje stan 0/1 wej$¢ dyskretnych (wartosci zadane 1X).

03h Odczyt rejestrow QOdczytuje zawarto$¢ binarng rejestrow przechowujgcych
przechowujgcych (wartosci zadane 4X).

05h Zapisanie pojedynczej cewki | Wymusza przetgczenie pOJedynczeJ cewki (wartos¢

zadana 0X) na warto$¢ 0 lub 1

06h Zapisanie pojedynczego Zapisuje pojedynczy rejestr przechowujacy (warto$é
rejestru zadana 4X).

08h Diagnostyka Udostepnia serie testéw sprawdzajgcych komunikacje lub

ré6zne warunki btedéw wewnetrznych.

Obstugiwane podkody:

« 00h Zwrocenie danych zapytania: Test echo/loopback.

« 01h Ponowne uruchomienie opcji komunikacji: Uruchamia

ponownie i inicjuje EFB, czysci liczniki zdarzen

komunikacji.

04h Wymuszenie trybu tylko nastuchu

0Ah Wyczyszczenie licznikdw i rejestréw diagnostycznych

0Bh Zwrdécenie liczby komunikatéw magistrali

0Ch Zwrécenie liczby btedéw komunikacji magistrali

0Dh Zwrdcenie liczby btedéw wyjatku magistrali

OEh Zwrdécenie liczby komunikatéw urzadzenia

podrzednego

« OFh Zwrdcenie liczby braku odpowiedzi urzgdzenia
podrzednego

« 10h Zwrocenie liczby NAK (potwierdzenie negatywne)
urzadzenia podrzednego

* 11h Zwrécenie liczby komunikatéw informujacych,
ze urzgdzenie podrzedne jest zajete

* 12h Zwrocenie liczby przepetnien znakéw magistrali

* 14h Wyczyszczenie licznika i flagi przepetnienia

e o o o o o
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Kod

Nazwa funkcji

Opis

0Bh

Uzyskanie licznika zdarzen
komunikacji

Zwraca stowo stanu i liczbe zdarzen.

OFh

Zapisanie wielu cewek

Wymusza przetgczenie sekwencji cewek (warto$¢ zadana
0X) na wartos¢ O lub 1.

10h

Zapisanie wielu rejestrow

Zapisuje zawartos$¢ graniczgcego bloku rejestrow
przechowujacych (wartosci zadane 4X).

16h

Rejestr zapisu maski

Modyfikuje zawarto$é rejestru 4X przy uzyciu kombinacji
maski AND, maski OR oraz biezgcej zawartosci rejestru.

17h

Odczyt/zapisanie wielu
rejestrow

Zapisuje zawartos¢ graniczgcego bloku rejestrow 4X,

a nastepnie odczytuje zawarto$¢ nastepnej grupy rejestrow
(tej samej, ktora zostata zapisana, lub innej) na urzadzeniu
petnigcym role serwera.

2Bh/0Eh

Transport hermetyzowanego
interfejsu

Obstugiwane podkody:

* OEh Odczyt informacji identyfikujgcych urzadzenia:
Umozliwia odczytywanie informacji identyfikujgcych
oraz innych informacji.

Obstugiwane kody identyfikacyjne (typ dostepu):

+ 00h: Zgdanie uzyskania podstawowych informacji
identyfikujgcych urzadzenia (dostep do strumienia)

+ 04h: Zadanie uzyskania jednego konkretnego obiektu
informaciji identyfikujgcych (dostep pojedynczy)

Obstugiwane identyfikatory obiektu:

* 00h: Nazwa dostawcy (,ABB”)

« 01h: Kod produktu (na przyktad ,ASCCL”")

* 02h: Wersja gtéwna i wersja podrzedna (potaczenie
zawartosci parametrow 07.05 Wersja opr. sprzetowego
i 58.02 ID protokotu).

* 03h: Adres URL dostawcy (,www.abb.com”)

* 04h: Nazwa produktu: (,LACS180”).

Kody wyjatkow

Ponizsza tabela przedstawia kody wyjgtkéw protokotu Modbus obstugiwane przez
wbudowany interfejs komunikacyjny.

Kod Nazwa Opis
01h NIEPRAWIDELOWA Kod funkcji otrzymany w zapytaniu nie jest dozwolonym
FUNKCJA dziataniem dla serwera.
02h NIEPRAWIDLOWY ADRES | Adres danych otrzymany w zapytaniu nie jest dozwolonym
adresem dla serwera.
03h NIEPRAWIDLOWA Zadana liczba rejestréw jest wieksza niz liczba obstugiwana
WARTOSC przez urzadzenie. Ten btad nie oznacza, ze warto$é zapisana
w urzgdzeniu wykracza poza prawidtowy zakres.
04h BLAD URZADZENIA Wystapit nieodwracalny btad, gdy serwer podejmowat prébe

wykonania zgdanego dziatania. Patrz sekcja Rejestry kodow
btedéw (rejestry przechowujgce 400090...400100) na str. 374.
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Cewki (zestaw wartosci zadanych 0xxxx)

Cewki to 1-bitowe wartosci do odczytu i zapisu. Ten typ danych pozwala na dostep
do pojedynczych bitéw stowa sterowania. Ponizsza tabela zawiera podsumowanie
cewek protokotu Modbus (zestaw wartosci zadanych 0xxxx). Nalezy pamietac,

ze wartosci zadane to indeks oparty na wartosci 1, ktéry odpowiada adresowi
przekazanemu przez przewdd.

Dokument | Profil ABB Drives Profil DCU
000001 OFF1_CONTROL STOP
000002 OFF2_CONTROL START
000003 OFF3_CONTROL Zarezerwowane
000004 INHIBIT_OPERATION Zarezerwowane
000005 RAMP_OUT_ZERO RESET
000006 RAMP_HOLD ZEW2
000007 RAMP_IN_ZERO RUN_DISABLE
000008 RESET STOPMODE_RAMP
000009 JOGGING_1 STOPMODE_EMERGENCY_RAMP
000010 JOGGING_2 STOPMODE_COAST
000011 REMOTE_CMD Zarezerwowane
000012 EXT_CTRL_LOC RAMP_OUT_ZERO
000013 USER_0 RAMP_HOLD
000014 USER_1 RAMP_IN_ZERO
000015 USER_2 Zarezerwowane
000016 USER_3 Zarezerwowane
000017 Zarezerwowane FB_LOCAL_CTL
000018 Zarezerwowane FB_LOCAL_REF
000019 Zarezerwowane Zarezerwowane
000020 Zarezerwowane Zarezerwowane
000021 Zarezerwowane CTL_MODE
000022 Zarezerwowane Zarezerwowane
000023 Zarezerwowane USER_O
000024 Zarezerwowane USER_1
000025 Zarezerwowane USER_2
000026 Zarezerwowane USER_3
000027 Zarezerwowane Zarezerwowane
000028 Zarezerwowane Zarezerwowane
000029 Zarezerwowane Zarezerwowane
000030 Zarezerwowane Zarezerwowane
000031 Zarezerwowane Zarezerwowane
000032 Zarezerwowane Zarezerwowane
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Dokument | Profil ABB Drives

000033 Sterowanie wyjsciem przekaznikowym
RO1 (parametr 10.99 Stowo sterowania
RO/DIO, bit 0)

Profil DCU

Sterowanie wyjsciem przekaznikowym
RO1 (parametr 10.99 Stowo sterowania
RO/DIO, bit 0)

Wejscia dyskretne (zestaw wartosci zadanych 1xxxx)

Wejscia dyskretne to 1-bitowe wartosci tylko do odczytu. Ten typ danych pozwala na
dostep do pojedynczych bitéw stowa stanu. Ponizsza tabela zawiera podsumowanie
wejs¢ dyskretnych protokotu Modbus (zestaw wartosci zadanych 1xxxx). Nalezy
pamietac, ze wartosci zadane to indeks oparty na wartosci 1, ktéry odpowiada
adresowi przekazanemu przez przewod.

Dokument | Profil ABB Drives Profil DCU

0 RDY_ON READY

1 RDY_RUN ENABLED

2 RDY_REF Zarezerwowane
3 TRIPPED RUNNING

4 OFF_2_STATUS ZERO_SPEED
5 OFF_3_STATUS Zarezerwowane
6 SWC_ON_INHIB Zarezerwowane
7 ALARM AT_SETPOINT
8 AT_SETPOINT LIMIT

9 REMOTE SUPERVISION
10 ABOVE_LIMIT Zarezerwowane
11 USER_O Zarezerwowane
12 USER_1 PANEL_LOCAL
13 USER_2 FIELDBUS_LOCAL
14 USER_3 EXT2_ACT

15 Zarezerwowane FAULT

16 Zarezerwowane ALARM

17 Zarezerwowane Zarezerwowane
18 Zarezerwowane Zarezerwowane
19 Zarezerwowane Zarezerwowane
20 Zarezerwowane Zarezerwowane
21 Zarezerwowane Zarezerwowane
22 Zarezerwowane USER_O
23 Zarezerwowane USER_1
24 Zarezerwowane USER_2
25 Zarezerwowane USER_3
26 Zarezerwowane REQ_CTL
27 Zarezerwowane Zarezerwowane
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DO1 (parametr 11.02 Stan DIO po

Dokument | Profil ABB Drives Profil DCU

28 Zarezerwowane Zarezerwowane

29 Zarezerwowane Zarezerwowane

30 Zarezerwowane Zarezerwowane

31 Zarezerwowane Zarezerwowane

32 Stan op6zniony wejscia cyfrowego | Stan op6zniony wejscia cyfrowego
DI1 (parametr 10.02 Stan DI po DI1 (parametr 10.02 Stan DI po
opOznieniach, bit 0) opO6znieniach, bit 0)

33 Stan op6zniony wejscia cyfrowego | Stan opdzniony wejscia cyfrowego
DI2 (parametr 10.02 Stan DI po DI2 (parametr 10.02 Stan DI po
opoéznieniach, bit 1) opo6znieniach, bit 1)

34 Stan op6zniony wejscia cyfrowego | Stan op6zniony wejscia cyfrowego
DI3 (parametr 10.02 Stan DI po DI3 (parametr 10.02 Stan DI po
opOznieniach, bit 2) opOznieniach, bit 2)

35 Stan op6zniony wejscia cyfrowego | Stan op6zniony wejscia cyfrowego
Dl4 (parametr 10.02 Stan DI po Dl4 (parametr 10.02 Stan DI po
opOznieniach, bit 3) opO6znieniach, bit 3)

36 Stan op6zniony wejscia cyfrowego | Stan opdzniony wejscia cyfrowego

DO1 (parametr 11.02 Stan DIO po

opoéznieniach, bit 4)

opo6znieniach, bit 4)

Rejestry kodow btedéw (rejestry przechowujace 400090...400100)

Te rejestry zawierajg informacje dotyczace ostatniego zapytania. Rejestr bledow
zostaje wyczyszczony po pomysinym ukonhczeniu zapytania.

Wartos¢

zadana

Nazwa

Opis

89

Zresetowanie rejestrow
btedow

1 = Zresetowanie rejestrow btedéw wewnetrznych (91...95).
0 = Brak dziatania.

90

Kod funkcji bfedu

Kod funkcji zapytania zakonczonego niepowodzeniem.

91

Kod btedu

Ustawiany po wygenerowaniu kodu wyjatku 04h (patrz

wczesniejsza tabela).

« 00h Brak btedu

* 02h Przekroczenie dolnego/gérnego limitu

« 03h Uszkodzony indeks: Niedostepny indeks parametru
tablicy

« 05h Nieprawidtowy typ danych: Warto$¢ nie jest zgodna
z typem danych parametru

« 65h Btad ogdlny: Niezdefiniowany btad podczas obstugi
zapytania

92

Niepowodzenie rejestru

Ostatni rejestr (wejScie dyskretne, cewka lub rejestr
wejsciowy), w przypadku ktérego nastgpito niepowodzenie
odczytu lub zapisu.

93

Ostatni rejestr zapisany
pomysinie

Ostatni rejestr (wej$cie dyskretne, cewka albo rejestr
wejsciowy lub rejestr przechowujacy), ktéry zostat pomysinie
zapisany.

94

Ostatni rejestr odczytany
pomysinie

Ostatni rejestr (wejécie dyskretne, cewka albo rejestr
wejsciowy lub rejestr przechowujgcy), ktéry zostat pomysinie
odczytany.
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Diagramy tancucha
sterowania

Zawartos¢ tego rozdziatu

W tym rozdziale przedstawiono tancuchy przetwarzania wartosci zadanej dla
przemiennika czestotliwosci. Diagramy tafncucha sterowania moga by¢ uzywane
do $ledzenia, w jaki sposob parametry wchodza w interakcje i gdzie w systemie
parametréw przemiennika czestotliwosci odnoszg efekt.

Bardziej ogdélny schemat mozna znalez¢ w sekgji Tryby pracy przemiennika
czestotliwosci na str. 46.

Uwaga: Panel przywotany na tym diagramie przedstawia pomocnicze panele
sterowania ACX-AP-x oraz program komputerowy Drive composer.
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Blokada kierunku
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Dalsze informacje

Zapytania dotyczace produktéw i serwisu

Wszystkie zapytania dotyczgce produktu nalezy kierowac do lokalnego
przedstawiciela firmy ABB, podajac kod typu i numer seryjny urzadzenia,
ktérego dotyczy pytanie. Spis danych kontaktowych firmy ABB w zakresie
sprzedazy, pomocy technicznej i serwisu znajduje sie na stronie
abb.com/searchchannels.

Szkolenia z zakresu obstugi produktéw

Informacje o szkoleniach z zakresu obstugi produktéw firmy ABB znajdujg sie
na stronie new.abb.com/service/training.

Przesytanie uwag dotyczacych instrukcji obstugi
przemiennikow czestotliwosci ABB

Prosimy o przesytanie wszelkich komentarzy dotyczgcych instrukcji obstugi.
W tym celu nalezy przej$¢ na strone
new.abb.com/drives/manuals-feedback-form.

Biblioteka dokumentéw w Internecie

Podreczniki uzytkownika i inne dokumenty sg dostepne w Internecie w formacie
PDF na stronie abb.com/drives/documents.


http://www.abb.com/searchchannels
http://www.new.abb.com/service/training
http://www.new.abb.com/drives/manuals-feedback-form
http://www.abb.com/drives/documents
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