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Wprowadzenie do podrecznika

Zawartos¢ tego rozdziatu

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

Zastosowanie

Ten podrecznik dotyczy standardowego oprogramowania przemiennika
czestotliwosci ACS580 ASCKX w wersiji 2.11. ASCK2 jest uzywany w przypadku
obudoéw o rozmiarze R1...R5, a ASCK4 w przypadku obudéw o rozmiarze R6...R11.

Aby sprawdzi¢ wersje uzywanego oprogramowania, nalezy sprawdzi¢ informacje
systemowe (Menu — Informacje systemowe — Przemiennik czestotliwosci)
lub parametr 07.05 Wersja opr. sprzetowego (patrz strona 226) w panelu sterowania.

Instrukcje bezpieczenstwa

Nalezy przestrzega¢ wszystkich instrukcji bezpieczenstwa.

* Przed zainstalowaniem, oddaniem do uzytku lub eksploatacjg przemiennika
czestotliwosci nalezy przeczytac petne instrukcje bezpieczenstwa
w podreczniku uzytkownika.

* Przed zmiang wartosci parametrow nalezy przeczyta¢ ostrzezenia i uwagi
dotyczace konkretnych funkcji oprogramowania. Te ostrzezenia i uwagi
sg zawarte w opisach parametrow w rozdziale Parametry na stronie 205.
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Odbiorcy docelowi

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

Podrecznik jest przeznaczony dla odbiorcéw na catym Swiecie. W podreczniku
uzywane sg jednostki z uktadu Sl, jak i imperialne. Dokument zawiera specjalne
instrukcje instalacyjne dla Stanéw Zjednoczonych.

Przeznaczenie podrecznika uzytkownika

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

Zawartos¢ tego podrecznika

Ten podrecznik sktada sie z nastepujacych rozdziatow:

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

* Rozruch, sterowanie za pomocg we/wy i bieg identyfikacyjny (strona 23) opisuje,
jak uruchomié przemiennik czestotliwos$ci, uruchomié, zatrzymac lub zmienic
kierunek obrotéw silnika i zmieni¢ predkosé¢ silnika za pomoca interfejsu we/wy.

» Panel sterowania (strona 45) zawiera instrukcje dotyczgce usuniecia i ponownej
instalacji panelu sterowania z asystentami i krétko opisuje jego wyswietlacz,
przyciski oraz skroty klawiaturowe.

» Ustawienia, I/O i diagnostyka na panelu sterowania (strona 53) opisuje uproszczone
ustawienia i funkcje diagnostyczne dostepne w panelu sterowania z asystentami.

* Makra sterowania (strona 83) zawiera kroétki opis kazdego makra wraz ze
schematem potgczenia. Makra to predefiniowane aplikacje, ktore przyspieszajg
konfigurowanie przemiennika czestotliwosci przez uzytkownika.

* Funkcje programu (strona 113) opisuje funkcje programu z listami powigzanych
ustawien uzytkownika, aktualnymi sygnatami oraz komunikatami o btedach
i ostrzezeniach.

» Parametry (strona 205) zawiera opis parametréw uzywanych do programowania
przemiennika czestotliwosci.

» Dodatkowe dane parametréw (strona 489) zawiera szczegoétowe informacje
na temat parametréw.

» Sterowanie przez magistrale komunikacyjng za posrednictwem wbudowanego
interfejsu komunikacyjnego EFB (strona 565) zawiera opis wychodzgcej
i przychodzgcej komunikacji z siecig komunikacyjng za pomocg wbudowanego
interfejsu komunikacyjnego przemiennika czestotliwosci z protokotem Modbus RTU.
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« Sterowanie przez magistrale komunikacyjng za posrednictwem adaptera
komunikacyjnego (strona 599) zawiera opis wychodzacej i przychodzace;j
komunikacji z siecig komunikacyjng za pomoca opcjonalnego modutu adaptera
komunikacyjnego.

+ Sledzenie btedéw (strona 529) zawiera liste ostrzezen i komunikatéw o btedach
wraz z mozliwymi przyczynami oraz rozwigzaniami.

» Diagramy tancucha sterowania (strona 617) opisuje strukture parametrow
przemiennika czestotliwosci.

» Dalsze informacje (na wewnetrznej stronie tylnej oktadki, strona 635) opisuje,
jak ztozy¢ zapytanie dotyczgce produktu i ustug, uzyskaé informacje o szkoleniach
zwigzanych z produktami, przekaza¢ swoje opinie dotyczace podrecznikow
przemiennikéw czestotliwosci ABB i znalez¢ dokumenty w Internecie.

Powigzane dokumenty

Podreczniki uzytkownika i inne dokumenty na temat produktow sg dostepne w Internecie
w formacie PDF. Patrz sekcja Biblioteka dokumentéw w Internecie na wewnetrznej
stronie tylnej oktadki. W sprawie podrecznikéw, ktére nie sg dostepne w bibliotece
dokumentow, nalezy skontaktowac sie z lokalnym przedstawicielem firmy ABB.

Podreczniki uzytkownika i przewodniki Kod (jezyk Kod (polski)
przemiennikéw czestotliwosci angielski)
Drive/converter/inverter safety instructions 3AXD50000037978

ACS580-01 (0.75 to 250 kW, 1.0 to 350 hp) hardware 3AXD50000044794 3AXD50000044832
manual

ACS580-01 frames R1 to R5 quick installation and ~ 3AXD50000044838
start-up guide

ACS580-01 frames R6 to R9 quick installation and ~ 3AXD50000009286
start-up guide

ACS580-04 drive modules (250 to 500 kW) hardware 3AXD50000015497
manual

ACS580-04 modules (250 to 500 kW) quick 3AXD50000015469
installation guide

ACS580-07 drives (75 to 500 kW) hardware manual 3AXD50000045815
ACx-AP-x assistant control panels user’'s manual 3AUA0000085685
ACS-BP-S basic control panels user’s manual 3AXD50000032527

Podreczniki uzytkownika i przewodniki do
elementéw opcjonalnych

ACS580, ACH580 and ACQ580 drive module frames 3AXD50000210305
R3 and R5 to R9 for cabinet installation (options
+P940 and +P944) supplement

ACS580-01, ACH580-01 and ACQ580-01 installation 3AXD50000034735
guide for UK gland plate (option +H358)

CPTC-02 ATEX-certified thermistor protection 3AXD50000030058
module, Ex Il (2) GD (+L537+Q971) user's manual

CDPI-01 communication adapter module user's 3AXD50000009929
manual



http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000037978&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000044794&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000044838&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000009286&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000015497&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000015469&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000045815&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000085685&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000032527&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000210305&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000034735&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000030058&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000009929&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
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DPMP-01 mounting platform for control panels
DPMP-02/03 mounting platform for control panels

DPMP-04 and DPMP-05 mounting platform for
control panels

FCAN-01 CANopen adapter module user's manual

FCNA-01 ControlNet adapter module user's manual

FDNA-01 DeviceNet™ adapter module user's
manual

FECA-01 EtherCAT adapter module user's manual
FEIP-21 Ethernet/IP adapter module user’'s manual
FENA-01/-11/-21 Ethernet adapter module

user's manual

FEPL-02 Ethernet POWERLINK adapter module
user's manual

FMBT-21 Modbus/TCP adapter module user’s
manual

FPBA-01 PROFIBUS DP adapter module user's
manual

3AUA0000100140
3AUA0000136205
3AXD50000308484

3AFE68615500
3AUA0000141650
3AFE68573360

3AUA0000068940
3AXD50000158621
3AUA0000093568

3AUA0000123527

3AXD50000158607

3AFE68573271

FPNO-21 PROFINET adapter module user’s manual 3AXD50000158614

FSCA-01 RS-485 adapter module user's manual
FSPS-21 Safety functions fieldbus module user's
manual

ACS580-01..., ACH580-01... and ACQ580-01...
+C135 drives with flange mounting kit supplement

ACS580-01..., ACH580-01... and ACQ580-01...
+C135 frames R1 to R3 flange mounting kit quick
installation guide

ACS580-01..., ACH580-01... and ACQ580-01...
+C135 frames R4 to R5 flange mounting kit quick
installation guide

ACS880-01..., ACS580-01..., ACH580-01... and
ACQ580-01...+C135 frames R6 to R9 flange
mounting kit quick installation guide

Main switch and EMC CT1 filter options (+F278,
+F316, +E223) installation supplement for

ACS580-01, ACH580-01 and ACQ580-01 frames R1

to RS
UL Type 12 hood quick installation guide for

ACS580-01, ACH580-01 and ACQ580-01 frames R1

to R9

Podreczniki uzytkownika oraz przewodniki
dotyczace narzedzi i konserwacji

3AUA0000109533
3AXD50000158638

3AXD50000019100

3AXD50000119172

3AXD50000287093

3AXD50000019099

3AXD50000155132

3AXD50000196067

Drive composer PC tool user's manual
Converter module capacitor reforming instructions
NETA-21 remote monitoring tool user's manual

NETA-21 remote monitoring tool installation and
start-up guide

3AUA0000094606
3BFE64059629
3AUA00000969391
3AUA0000096881



http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000100140&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000136205&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000308484&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AFE68615500&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000141650&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AFE68573360&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000068940&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000158621&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000093568&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000123527&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000158607&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AFE68573271&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000158614&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000109533&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000158638&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000019100&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000119172&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000287093&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000019099&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000155132&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AXD50000196067&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000094606&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3BFE64059629&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000096939&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=3AUA0000109533&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect 

Wprowadzenie do podrecznika

Dostepny ponizej kod(s) pozwala wyswietli¢ internetowy spiss podrecznikow
powigzanych z produktems.

Podreczniki uzytkownika ACS580-01

Podreczniki uzytkownika ACS580-04

Podreczniki uzytkownika ACS580-07
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http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK105713A8085&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK106930A9060&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
http://search.abb.com/library/ABBLibrary.asp?DocumentID=9AKK106930A5239&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=LaunchDirect
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Wyrazenia i skréoty

Wyrazenie/skrot

Wyjasnienie

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

ACX-AP-x Pomocniczy panel sterowania, zaawansowana klawiatura operatora
do komunikacji z przemiennikiem czestotliwosci.
Urzadzenie ACS580 obstuguje panele sterowania ACS-AP-l, ACS-AP-S
oraz ACS-AP-W (z interfejsem Bluetooth).

Al Analog Input, wejscie analogowe; interfejs analogowych sygnatéw
wejéciowych

AO Analog Output, wyjscie analogowe; interfejs analogowych sygnatéw

wyjsciowych

Czoper hamowania

Gdy to konieczne, przesyta nadwyzke energii z posredniego obwodu
przemiennika czestotliwosci do rezystora hamowania. Czoper jest
aktywowany, gdy napiecie tacza DC przekracza okreslong warto$¢
maksymalna. Wzrost napigcia jest zazwyczaj powodowany zwalnianiem
(hamowaniem) silnika o wysokiej bezwtadnosci.

Rezystor
hamowania

Rozprasza nadmiar energii hamowania przemiennika czestotliwosci
przewodzonej przez czoper hamowania. Niezbedna cze$é obwodu
hamowania. Patrz rozdziat Czoper hamowania w podreczniku
uzytkownika przemiennika czestotliwosci.

Karta sterowania

Karta, na ktorej dziata program sterujacy.

Jednostka sterujgca

Karta sterowania w obudowie

CBAI-01

Modut opcjonalny przetwornika napigcia dwubiegunowego na
jednobiegunowe

CDPI-01 Modut adaptera komunikacyjnego

CCA-01 Adapter konfiguracyjny

CHDI-01 Opcjonalny modut rozszerzeh wejsé cyfrowych 115/230 V

CMOD-01 Opcjonalny wielofunkcyjny modut rozszerzen (zewnetrzne 24 V AC/DC
i we/wy cyfrowe)

CMOD-02 Opcjonalny wielofunkcyjny modut rozszerzen (zewnetrzne 24 V AC/DC
i izolowany interfejs PTC)

CPTC-02 Opcjonalny wielofunkcyjny modut rozszerzen (zewnetrzne 24V AC/DC
i izolowany interfejs PTC z certyfikatem ATEX)

tacze DC Obwod DC miedzy prostownikiem i inwerterem

Kondensatory Magazyn energii, ktory stabilizuje napiecie posredniego obwodu DC

tacza DC

DI Digital Input, wejscie cyfrowe; interfejs cyfrowych sygnatéw wejsciowych

DO Digital Output, wyjscie cyfrowe; interfejs cyfrowych sygnatéw
wyjsciowych

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

DPMP-02/03 Platforma montazowa panelu sterowania ACX-AP

(montaz powierzchniowy)
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Wyrazenie/skrot

Wyjasnienie

Przemiennik Przemiennik czestotliwosci do sterowania silnikami AC

czestotliwosci

EFB Embedded Fieldbus, wbudowany modut komunikacyjny

FBA Fieldbus Adapter, adapter komunikacyjny

FCAN-01 Opcjonalny modut adaptera CANopen

FCNA-01 Opcjonalny modut adaptera ControlNet

FDNA-01 Opcjonalny modut adaptera DeviceNet

FECA-01 Opcjonalny modut adaptera EtherCAT

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

FEIP-21 Opcjonalny modut adaptera Ethernet/IP

FEPL-02 Modut adaptera Ethernet POWERLINK

FMBT-21 Opcjonalny modut adaptera Modbus/TCP

FPBA-01 Opcjonalny modut adaptera PROFIBUS DP

FPNO-21 Opcjonalny modut adaptera PROFINET 10

Rozmiar obudowy | Dotyczy fizycznego rozmiaru przemiennika czestotliwosci, na przyktad

(obudowa) R1 i R2. Tabliczka znamionowa przymocowana do przemiennika
czestotliwosci okresla rozmiar obudowy przemiennika czestotliwosci
(patrz rozdziat Zasada dziatania i opis sprzetu, sekcja Tabliczka
znamionowa w Podreczniku uzytkownika przemiennika czestotliwos$ci).

FSCA-01 Opcjonalny modut adaptera RSA-485 (Modbus/RTU)

Bieg identyfikacyjny

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

IGBT

Tranzystor bipolarny z izolowang bramka

Obwadd posredni

Patrz punkt tgcze DC.

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

1/0 Wejscie/wyjscie

LSW Least Significant Word, najmniej znaczace stowo

Makro Zdefiniowane wstepnie wartosci parametrow w programie sterowania
przemiennikiem czestotliwosci. Kazde makro jest przeznaczone
do okreslonego zastosowania. Patrz rozdziat Makra sterowania
na stronie 83.

NETA-21 Zdalne narzedzie do monitorowania
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Wyrazenie/skrot

Wyjasnienie

Sterowanie
przez sie¢

Wraz z protokotami komunikacyjnymi bazujgcymi na protokole Common

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

sterowanie przemiennikiem czestotliwosci za pomocg obiektow Net Ctrl

i Net Ref profilu przemiennika czestotliwosci ODVA AC/DC. Wiecej

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

podrecznikach:

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

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

Parametr

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

Regulator PID

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

Sterownik PLC

Programmable Logic Controller, programowalny sterownik logiczny

PROFIBUS, Zastrzezone znaki towarowe spotki Pl - PROFIBUS & PROFINET

PROFIBUS DP, International

PROFINET 10

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

R1,R2, ... Rozmiar obudowy (obudowa)

RO Relay Output, wyjscie przekaznikowe; interfejs cyfrowych sygnatéow
wyjsciowych implementowany z uzyciem przekaznika.

Prostownik Przetwarza natezenie i napiecie prgdu przemiennego w natgzenie
i napiecie pradu statego.

STO Bezpieczne wytgczanie momentu. Zobacz rozdziat Funkcja

bezpiecznego wytgczania momentu w podreczniku uzytkownika
przemiennika czestotliwosci.
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Zrzeczenie odpowiedzialnosci dotyczace
cyberbezpieczenstwa

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

i przy jego uzyciu przesytat informacje i dane. Za uzyskanie bezpiecznego potgczenia
miedzy produktem i siecig Klienta lub w razie potrzeby inng siecig i utrzymanie tego
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, zakiéceniami 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, zaktdceniami
i wlamaniami, a takze przed jakimkolwiek nieautoryzowanym dostepem oraz
wyciekiem i/lub wszelkg kradziezg danych lub informaciji.

Patrz takze sekcja Blokada uzytkownika na stronie 203.
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Rozruch, sterowanie
za pomoca we/wy
i bieg identyfikacyjny

Zawartos¢ tego rozdziatu

W tym rozdziale opisano jak:

* wykonac rozruch;

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

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

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

Bezpieczenstwo

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

0 Sprawdzi¢ instalacje. Patrz rozdziat Lista czynnoSci sprawdzajgcych po instalacji
w podreczniku uzytkownika przemiennika czestotliwosci.

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

z l 5 fabrycznych, tzn. standardowe makro ABB). Przemiennik czestotliwosci wykona
automatyczny rozruch po witgczeniu zasilania, jesli wigczone jest zewnetrzne
<> polecenie biegu i przemiennik czestotliwosci pracuje w trybie zdalnego sterowania.

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

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

Wskazowki dotyczace uzywania panelu sterowania z asystentami

Dwie komendy znajdujgce sie w dolnej czesci
wyswietlacza (Opcje i Menu widoczne na
ilustracji po prawej stronie) odpowiadajg funkcjom
dwaoch przyciskow i znajdujacych sie
pod wyswietlaczem. Te dwie funkcje przypisane [Lokain, & ACS5E0 00 He
do przyciskdbw mogg byc¢ rézne w zaleznosci od Ez;smthwns‘c‘ =000
kontekstu.
Nalezy uzyé klawiszy (), (), @ i @ 4 JUp
do przesuwania kursora i/lub zmiany wartosci .

w zaleznosci od aktywnego widoku. Opcie 18:31

Klawisz |?| powoduje wysSwietlenie strony pomocy
uzaleznionej od kontekstu.

Mornent silnika

Wiecej informacji zawiera dokument ACx-AP-x
assistant control panels user’s manual
(3AUA0000085685 [j. ang.]).
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1 — Ustawienia Asystenta pierwszego uruchamiania:
Jezyk, data i godzina oraz wartosci znamionowe silnika

0 Przygotowac¢ dane z tabliczki znamionowe;j silnika.
Wiaczy¢ przemiennik czestotliwosci.

0 Asystent pierwszego uruchamiania wspiera

uzytkownika podczas pierwszego uruchomienia. Francais
. . . [taliano
Jest on uruchamiany automatycznie. Zaczeka¢,

. . T Mederlands
az na panelu sterowania pojawi sie widok o K
przedstawiony po prawej stronie. VENSKa

- . s Espafiol
Wybra¢ zadany jezyk, pods$wietlajgc go Tirk
(jesli nie jest juz podswietlony), i nacisng¢ r L8
przycisk (OK). Polski

Uwaga: Po wybraniu jezyka pobranie pliku jezyka OK*»
do panelu sterowania zajmuje kilka minut.

O Wybra¢ opcje Rozpocznij konfiguracje, Lokaln & (™ ALS530 =00z
i i ¢ isk \&—]J (Dalej).
a nastepnie nacisnaé przycis (Dalej) Aoy stont konfigarac

skonfigurowac przemiennik
ceestotiwosci teraz?

zpoczni] konfiguracje
nie pokazu] prey wigce. zasilan

Wstecz 18:04 Dalej
0 Wybr.ac’: ngalizagje, ktéra ma zqstaé uzyta, Lokaln, & €2 ACSE0 =00 Hz
i nacisnaé przycisk (Dalej). Lokalizacis

Ustawienia domysine jednostek:

i |||1

Amerykariskie [Imperialne]

Wstecz 18:04 Dalej
O W razie potrzeby zmieni¢ jednostki wyswietlone Lokaln. & (™ ALSH00 =00 H:z
na panelu. .
o . . ) Jednostki | S—
* Przejs¢ do widoku edycji wybranego wiersza, L . L
L . Zrnier wyswietlans, jednostke, jeshito
naciskajac przycisk (). komiacans

» Widok mozna przewija¢ przy uzyciu przyciskow
i
Przej$¢ do nastepnego widoku, naciskajgc

przycisk (Dalej).

Moc:
Temperatura:
Morment:

Wstecz T0.04 Dalej
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Ustawic¢ date i godzine oraz format wyswietlania

daty i godziny.

* Przejs$¢ do widoku edycji wybranego wiersza,
naciskajac przycisk (»).

* Widok mozna przewijac przy uzyciu przyciskow

i
Przejs¢ do nastepnego widoku, naciskajac
przycisk (Dalej).

+0.0 Hz
[ m—

Lokaln. © (™ ACSHE0

Data i godzina
mewadz hiezacy date | gadzln .

18:05:07 »
dzier.miesigc.rok »
24-godzinny =

Gndzma
Format daty
Format godziny

Wstecz 18:05 Dalej
[ W widoku edycji Lokaln. & ¢~ ACSEED 200 Hz
« Za pomoca przyciskéw (€ i (] przesunaé Data
kursor w lewo lub prawo.
* Przy uzyciu przyciskow @ i @ zmieni¢ wartosc. Dzieri Mies.
« Nacisnaé przycisk (Zapisz) aby zatwier- . 08 201 4
dzi¢ nowe ustawienie, lub nacisngc¢ przycisk Wiorek
(Anuluj), aby wrécié do poprzedniego tore
widoku bez wprowadzania zmian.
Anuluj 18:05 Zapisz
m Aby nada¢ przemiennikowi czestotliwosci nazwe, |[Tokaln, & % ALSERD =00 =
ktoéra bedzie wyswietlana w goérnej czesci ekranu, Nazwa przemiennika

nacisng¢ przycisk

Jesli domysina nazwa (ACS580) nie ma by¢
zmieniana, przej$¢ od razu do konfiguracji
wartosci znamionowych silnika, naciskajac
przycisk (Dalej).

Ta nazwa jest wyswietlana na gorze
wiyswietlacza panelu, utatwiajac
rozpoznanie silnika, ktdrym steruje
przemiennik czgstotlinosc.

wa przemiennika

[Wstecz 18:05 Dalej|
0 Wprowadzi¢ nazwe: . Lokal©& ¥ ACS5A0 =010 Hz
. Aby wybrac tryb ;nakqw (mate ||t§ry/du2e . Nazwa przemiennika
litery/liczby/znaki specjalne), naciska¢ przycisk - bt
do momentu podswietlenia symbolu «», z
a nastepnie wybra¢ tryb za pomoca przyciskow i
(© i (¥). Nastepnie mozna rozpoczaé AESSE“.
dodawanie znakéw. Tryb pozostaje wybrany a
do momentu wybrania innego. 1] Chugose: B/32
+ Aby doda¢ znak podswietli¢ go za pomocag Anuluj 16:21 Zapisz
pl’ZyCISkOW ,a nastepnle nausnac G] Lokal < ™ ACSEA0 0.0 Hz

» Aby usungé Iltere, nacisna¢ (€.

» Nacisnag¢ przycisk (Zapisz) aby zatwier-
dzi¢ nowe ustawienie, lub nacisng¢ przycisk
(Anuluj), aby wréci¢ do poprzedniego
widoku bez wprowadzania zmian.

Mazwa przemlennlka

¥ abc FEEI 123 17
Z
Acsseofy

& Diugasé: B./32
16:22 Zapisz

Anuluj
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Tabliczka znamionowa silnika przedstawia nastepujace ustawienia warto$ci znamionowych silnika.
Nalezy wprowadzi¢ wartosci doktadnie takie, jakie przedstawia tabliczka znamionowa silnika.

Przyktadowa tabliczka znamionowa silnika indukcyjnego (asynchronicznego):

Wybrac¢ typ silnika.

Sprawdzi¢, czy dane silnika sg prawidtowe.
Wartosci sg predefiniowane na podstawie
wielkosci przemiennika czestotliwosci, ale nalezy
sprawdzi¢, czy odpowiadajg one silnikowi.

Lokaln. & ™ ACSER0 0.0 Hz

Warto$ci znamionowe ... BN

Odszuka) wartosci na tabliczce
znamionowe] silnika i wprowadz je w
Ty migjscu:

Rozpoczaé od pragdu znamionowego silnika.

Jesli konieczna jest zmiana warto$ci, przej$é Mapiecie: 4000 ¥

do widoku edycji wybranego wiersza, naciskajgc ol rono )

przycisk (») (kiedy ten symbol jest wyswietlony Wstecz 18:05 Dalej

na koncu wiersza).

Ustawi¢ prawidtowg wartosc: Laokal & = ACSERD A0 10 Hz

« Za pomocg przyciskow (€) i (»] przesunaé Prad:

kursor w lewo lub prawo.

* Przy uzyciu przyciskéw @ i @ zmieni¢ wartosc. ‘I @

Nacisnaé przycisk (Zapisz) aby zatwierdzi¢ A

nowe ustawienie, lub nacisnaé przycisk v

(Anuluj), aby wroci¢ do poprzedniego widoku ID 0 £ 2'

bez wprowadzania zmian. — -
Anuluj 16:22 fapisz
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Kontynuowa¢ sprawdzanie/edycje wartosci
znamionowych i wybra¢ skalarny lub wektorowy
tryb sterowania.

Warto$¢ znamionowego cos ® i warto$¢ znamiono-
wego momentu obrotowego silnika sg opcjonalne.
Przewing¢ w dot za pomocg przycisku @

aby wyswietli¢ ostatni wiersz widoku.

Po edycji ostatniego wiersza panel sterowania
przechodzi do nastepnego widoku.

Aby przejs¢ do nastepnego widoku,

nacisna¢ przycisk (Dalej).

Lokal$ ™ ACSHA0
Wartoéci znam. silnika
Odszuka) wartogci na tahbliczce
znamionowe] silnika | wprowad? je w
tym migjscu;

Morment [opcjonalnie):
Tryb sterowania;
Wstecz

+0.0 Hz
[

Test kierunku jest opcjonalny i wymaga obracania
silnika. Nie nalezy wykonywac¢ tego kroku,

jesli moze on spowodowac jakiekolwiek ryzyko
lub na jego uzycie nie pozwala konfiguracja
mechaniczna.

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

Lokaln. ¢ ™ ACSEE0
Test kierunku?

Uruchomi¢ silnik, aby sprawdzic
kierunek ohrotdw?

+0.0 Hz
_—

Mie teraz
Uruchom silnik

Wstecz 18:08 Dalej

Nacisna¢ przycisk Start | @7 na panelu
sterowania, aby uruchomic¢ przemiennik
czestotliwosci.

Lokaln. ¢ ¢™ ACSERO +0.0 Hz

MNaciénij przycisk Start EEEE—
Lwaga: do czasu zakorczenia
konfiguraci zabhezpieczenia nie sg,

aktywne, a silnik pracuje z predkoscig
b He.

Macidni] przycisk Start, aby uruchornié

Wstecz 18:06

Sprawdzi¢ kierunek obrotéw silnika.

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

Jesli silnik nie obraca sig¢ do przodu, wybraé opcje
Nie, ustal kierunek, a nastepnie nacisngé¢
przycisk (Dalej), aby kontynuowag.

Kierunek do przodu Kierunek do tytu

Lokaln. & (™ ACSHED =60 Hz

Czy silnik obraca sig d... N

Wybranie opcji Mie, ustal kierunek”
zmienia kierunek pracy przemiennika i
oznacza nowy kierunek jako |, do

przodu”,

ak, silnik ohraca sig do przodu U
h\llﬂ IIC“'Ql I/iﬂl'llnﬂl/
Wstecz 18:08 Dalej |
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Jesli wprowadzone dotad ustawienia majg zosta¢
zapisane, wybrac¢ opcje Utwérz kopie zapasowa,
a nastepnie nacisna¢ przycisk (Dalej).
Jesli nie ma by¢ tworzona kopia zapasowa,
wybrac opcje Nie teraz, a nastepnie nacisng¢

przycisk (Dalej).

Lokaln. © (™ ACSH80 +0.0 Hz

Utworzyé kopig zapas...

Kopiuje wszystkie ustawienia do pliku
kopil zapasowe] w panelu sterowania,
Aby preywerdcié kople zapasows,
wyhierz Menu = Kopie zapasowe.

NERCIEH U
| ez bania zanacnwea
[Wstecz 18:29 Dalej
Po wykonaniu tych czynnosci pierwsze Lokaln & €% ACS580 =00 Az
uruchamianie zostanie zakonczone i przemiennik Ukon "
czestotliwosci bedzie gotowy do uzycia. p nnc_zun_E plerwsl.ze u
Nacisng¢ przycisk (Gotowe), aby przejs¢ ggqu:u-l;rESomprZi%r_Smt NNDSEL jest
do widoku gtéwnego. Start/Stop: o
Kierunek: (]
Wiartosc zadana [czest|:Skalowane .
Wstecz 18:29 Gotowe
Na panelu sterowania wyswietlony zostanie widok | [T kzln. ® (¥ ALS5H0 =001z

gtéwny pozwalajgcy na monitorowanie wybranych
sygnatow.

Istnieje kilka r6znych widokéw gtéwnych

(patrz strona 49). Miedzy widokami mozna sie
przetgczac, naciskajac przyciski ze strzatkami

©i0)).

Eiestutliwoéé wyscl... UUU‘
irqd silnika 000‘}
;\:fjument silnika 00‘

4

Opcje 18:31 Menu
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2 — Ustawienia dodatkowe w menu Ustawienia giowne

Wprowadzi¢ wszelkie dodatkowe zmiany, takie jak
makro, rampy i limity, zaczynajgc w menu
Gléwne — nacisnaé przycisk (Menu),

aby otworzy¢ menu Giéwne.

Wybra¢ opcje Ustawienia, a nastepnie nacisng¢
przycisk (Wybierz) lub ().

Firma ABB zaleca wprowadzenie przynajmniej
nastepujacych ustawien dodatkowych:

* Wybra¢ makro lub ustawi¢ indywidualne warto-
$ci uruchomienia, zatrzymania i zadawania

* Rampy

* Limity

W menu Primary settings (Ustawienia gtéwne)

mozna zmienia¢ réwniez ustawienia zwigzane

z silnikiem, regulatorem PID, magistralg komuni-

kacyjna, funkcjami zaawansowanymi i zegarem,

regionem i wyswietlaczem. Dodatkowo menu

zawiera pozycje umozliwiajacg zresetowanie

widoku gtébwnego panelu sterowania.

Aby uzyskac¢ wigcej informacji o elementach

menu Ustawienia, nacisng¢ przycisk @ w celu

otwarcia strony pomocy.

Lokaln. € (™ ACS580 =0.0 Hz

Menu gliwne

E] Ustawienia glowne -

ig We  wry 3
EE Diagnostyka S
= IR . .

Wyidé 18:31 Wryhierz

Lokaln. & (™ ACSHE0 +0.0 Hz

Ustawienia gléwne

/“: Makro: A stancs
Silnik -
Start, stop, wartoéé zadana »
Rarmpy -
Lirmity 3
Wstecz 18:31 Wybierz

2 — Ustawienia dodatkowe: Makro

Wybra¢ opcje Makro, a nastepnie nacisngé

przycisk (Wybierz) lub (»].

Lokaln. ¢ ¢™ ACE5E0

Ustawienia gléwne

+0.0 Hz

ABEB standard
Silnik *

Start, stop, wartosc zadana 3

Rarnpy -

Lirmity -

Wstecz 18:31 Wybierz

Aby zmieni¢ uzywane makro, wybra¢ nowe Lokal.< ¥ ACSH30 =00 Hz

makro i nacisngé przycisk (Wybierz).

Aby powrdéci¢ bez zmian, nacisng¢ przycisk

(Wstecz).

Uwagi:

* Zmiana makro resetuje wszystkie ustawienia
z wyjatkiem danych silnika na domysine
wartosci wybranego makro.

Makro sterowania

Macigni) preycisk [¥] w celu uzyskania
opisu okahlowania.

LifAGA: Spowoduje to zresetowanie
wiszystkich ustawier.

Ynrzawndns ‘il
[Wstecz 17:36 Wybierz
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* Po zmianie makro zmieniany jest rowniez
sposaéb uzycia sygnatéw we/wy w przemienniku
czestotliwosci. Sprawdzi¢, czy rzeczywiste
okablowanie we/wy i uzycie we/wy w programie
sterujgcym sg zgodne. Mozliwe jest
sprawdzenie biezgcego uzycia we/wy w menu
1/0 w menu Gtéwne (patrz strona 33).

Aby uzyskac¢ informacje o wybranym makro,
nacisna¢ przycisk @ . Strona pomocy
przedstawia zastosowanie sygnatéw i potaczen
we/wy. Szczegbtowe schematy potgczen we/wy
zawiera rozdziat Makra sterowania (strona 83).
Strong mozna przewijaé przy uzyciu przyciskow
i
Aby powréci¢ do podmenu Makro sterowania,
nacisngé przycisk (Wyjdz).

* Wszystkie makra, z wyjgtkiem standardowego
makro ABB (wektorowego), uzywajg domysinie
skalarnego sterowania silnikiem. Przy pierwszym
uruchomieniu mozna wybra¢ skalarne
lub wektorowe sterowanie silnikiem. Aby pozniej
zmieni¢ wybdr, nalezy wybra¢ opcje Menu —
Primary settings — Motor — Control mode
(Menu — Ustawienia — Silnik — Tryb stero-
wania) i postepowac zgodnie z instrukcjami.

Lokal.$ (™ ACSHED +0.0Hz

e ABB standard

Jeden sygnat dla start/stop; kolejny
dla wyboru kierunku wirowania.
Jestto domylne ustawienie
tabryczne.

Patgczenia |70 dla teqo makra

Wyjdz 17:38

Lokal.$ (™ ACSHED +0.0Hz

e ABB standard

Potgczenia 140 dla tego makra
Sterujgcego:
DI Start/stop
012: Do przadu/do tu
O13: Wivhir state) pradkosc
D14 Wiyhar state) predkosc

Wyjdz 17:39

2 — Ustawienia dodatkowe: Wartosci urucho

mienia, zatrzymania i zadawania

O

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

Wybra¢ opcje Start, stop, wartos¢ zadana,

a nastepnie nacisna¢ przycisk (Wybierz)

Lokaln. € ¢™ ACSER0 $0.0Hz

Ustawienia glowne ——
A4 Makro: ABB standard
Silnik r

ofart, s i -
lub (). Rampy [
Lirnity -

Wstecz 18:32 Wyhierz

O Dostosowaé parametry do potrzeb. Lokaln. & ™ ACSHA0 =00 Hz

Wybraé parametr i nacisnaé przycisk
(Wybierz).

Po zmianie ustawien zmieniany jest rowniez
sposob uzycia sygnatéw we/wy w przemienniku
czestotliwosci. Sprawdzi¢, czy rzeczywiste
okablowanie we/wy i uzycie we/wy w programie
sterujgcym sa zgodne. Mozliwe jest sprawdzenie
biezgcego uzycia we/wy w menu I/O w menu
Gléwne (patrz strona 33).

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

Start, stop, wartos¢é zadana

s

EGENERS

Al hezposrednio
Skalowanie Al >
Start/stopkierunek z; Star/stop D

it

Drugie miejsce sterowania

“"\ﬁ."stecz 1.8132 Ilflli;rtui
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2 — Ustawienia dodatkowe: Rampy
(czas przyspieszania i zwalniania dla silnika)

Wybra¢ opcje Rampy, a nastepnie nacisngé

przycisk (Wybierz) lub ().

Lokaln. © (™ ALCSERD

Ustawienia glowne

=0.0Hz

ABB standard

AAMakro:
Silnik -
Start, stop, wartosé zadana 3
Rampy 3
Limity -
Wstecz 18:32 Whbierz
0 Dostosowac¢ parametry do potrzeb. Lokaln, & €~ ALS500 =010 Hz

Wybraé parametr i nacisnaé przycisk
(Edytuj).

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

Rampy

20,000 5
Ksztalt czasu: 0100 s
Tryb zatrzymania; Wivhiag

& Uzy] durdch zestawdw ramp

Wstecz

18:32 Edytuj
2 — Ustawienia dodatkowe: Limity

m Wybrgé opcje Limity_, a nastepnie nacisng¢ Cokaln & (¥ ACS530 =00 Hz
przycisk (Wybierz) lub (2. Ustawienia glowne —

AAMakro: ABB standard

silnik

Start, stop, wartosé zadana 3

Rampy 3

[Wstecz 18:32 Wybierz

0 Dostosowac¢ parametry do potrzeb. Lokaln, & €% ALSEAD =00 Hz

Wybraé parametr i nacisnaé przycisk
(Wybierz).

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

Limity

Minimalna czestotlh A0.00 Hz
Maksymalna czestotliwose: 50.00 Hz
Maksymalny prad: 324 4

Wstecz 18:32 Edytuj
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3 -Menu l/O

Po wprowadzeniu dodatkowych zmian upewnic Lokal < = ACS580 =50 H:z
sie, ze rzeczywiste okablowanie we/wy odpo- Menu alowne :
wiada uzyciu we/wy w programie sterujgcym. g o
W menu Gtéwne wybra¢ opcje I/0 i nacisngé E] Ustawienia >
przycisk (Wybierz), aby wejsé do menu /0. i-\: 1/0 .

-

EE Diagnostyka 8

WeidZ 08:10 Wybierz

Wybra¢ lokalizacje, ktéra ma by¢ sprawdzona, Lokal. & ACSEAD <50 H
i nacisnaé przycisk (Wybierz) lub (J. 70 ' i AL

Start/stop »
(]l Kierunek »
013 0 Do uzycia w kilku migjscach »
Dl4: 0 Do uzycia w kilku miejscach »
O 4 Do uzycia w kilku migjscach »

Wstecz 08:10 Wybierz
Aby wyswietli¢ szczegdty parametru, ktérego nie Lokal & = ALS530 =50 Hz
mozna zmieni¢ za pomocg menu /O, nacisngé DI -
przycisk (Wyswietl) ﬂl:;-ualn;q wra
Uzywane dla: Start/stop
Dodaj uzycie
Wstecz 08:10 Wyswietl
Aby zmieni¢ warto$¢ parametru, nacisngé Lokal. & % ACSERD <t Hz

przycisk (Edytuj), dostosowac wartos¢ za

pomoca Klawiszy (), (v), (3], a nastepnie  ||PH1: ~
Aktualna wartose: 0

nacisna¢ przycisk (Zapisz). Nalezy
pamietaé, ze rzeczywiste okablowanie musi ke
odpowiadaé¢ nowej wartosci. Dodaj uzycie

Powré¢ do menu Gtéwne, naciskajgc wielokrotnie
przycisk (Wstecz). Wstecz 08:10 Edytuj

Lokal$ ™ ACSHBD 6.0 Hz
Uzywane dla:

MNieuzywane
Start/stop DI
! 0l

Do przodu DI, do tyhu D12
Start DIP, stop DI2

Anuluj 08:10 Tapisz




34

Rozruch, sterowanie za pomocg we/wy i bieg identyfikacyjny

4 — Menu Diagnostyka

Po wprowadzeniu dodatkowych zmian i spraw-
dzeniu potgczen we/wy, uzy¢é menu Diagnostics
(Diagnostyka), aby upewni¢ sie, ze konfiguracja
dziata prawidtowo.

Lokal (™ ACSH80 +6.0Hz

Menu gliwne

E] Ustawienia 3

W menu Gléwne wybra¢ opcje Diagnostyka ie 1/0 .
i nacisnaé przycisk (Wybierz) lub (). o
EE Diagnostyka 8
WyidZ 08:10 Whybierz
Wybra¢ pozycje diagnostyczna, ktéra ma zostaé Lokal® % ACS5A0 %50 Hz
H wyswietlona, i nacisnaé przycisk (Wybierz). Diagnostyka .
Powréci¢ do menu Diagnostyka, naciskajac Podsurnour. st
przycisk (Wstecz). Sran mitu m
Wstecz 08:10 Wyhierz
5 — Kopia zapasowa
H Po zakonczeniu rozruchu firma ABB zaleca Lokal < = ACS580 =50 Hz
wykonanie kopii zapasowe;. Menu glowne :
W menu Gléwne wybrac opcje Kopie zapasowe - ~ '
i nacisngc przycisk (Wybierz) lub (»]. ﬂ Informacje o systemie  »
g Wydajnosé energetyczna »
[7 Kopie zapasowe *
; 08:10 Wybierz
]| Nacisna¢ przycisk (Wybierz), aby [okal® (= ACSEa0 ~E00H:

rozpoczac¢ tworzenie kopii zapasowych.

Kopie zapasowe

LT l::jl__ _____,,ﬁ_

[a] ACS580 07.04.2016 autom. k. z...
[ ACSH80 31.03.2016

[ ACS580 07.04.2016

=
»
-
*

Wstecz 11:02 Whbierz
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Jak sterowac¢ przemiennikiem czestotliwosci za pomoca

interfejsu we/wy

Ponizsza tabela opisuje, jak nalezy obstugiwac przemiennik czestotliwosci przez

wejscia cyfrowe i analogowe, gdy:

wykonywany jest rozruch silnika i

uzywane sg domysine ustawienia parametrow standardowego makra ABB.

Ustawienia wstepne

Jesli konieczna jest zmiana kierunku obrotéw,
sprawdzic¢, czy limity pozwalajg na kierunek odwrotny:
Przej$¢ do opcji Menu - Primary settings - Limits
(Menu - Ustawienia - Limity) i sprawdzic,

czy minimalny limit ma warto$¢ ujemna,

a limit maksymalny ma warto$é dodatnia.

Upewnic sie, ze potgczenia sterowania sg podigczone
zgodnie ze schematem potgczen dla standardowego
makra ABB.

Upewnic¢ sie, ze przemiennik czestotliwosci pracuje

w trybie zdalnego sterowania. Naciskac przycisk

, aby przetgczaé sie pomiedzy sterowaniem
zdalnym i lokalnym.

Patrz sekcja Makro ABB standard
na str. 84.

W sterowaniu zdalnym panel
sterowania wyswietla tekst Zdalne
w lewym gérnym rogu.

Uruchamianie silnika i sterowan

ie jego predkoscia

Rozpoczaé, wigczajac wejscie cyfrowe DI1.

Zdalne » . ALSHED 49.9 Hz
Strzatka zacznie sie obraca¢. Element jest Czestotliwode wy]...
kropkowany do momentu osiggnigcia punktu pracy. Hz 1 5 1 2|
Regulowaé czestotliwos¢ wyjsciowg przemiennika Prad sinika
czestotliwosci (predkos¢ silnika), zmieniajac napiecie 4 A U . 7 7]}
wejscia analogowego Al1. M P U g
ament sinika
% .
Opcje 13:35 Menu
Zmiana kierunku obrotow silnika
Kierunek do tytu: Wtagczy¢ wejscie cyfrowe DI2. Tdalne T ACSEOD 200 Hz
Kierunek do przodu: Wytgczy¢ wejscie cyfrowe DI2. Crestotiwose wi..
e -14.89
Prad silnika
VA 0.79p
Moment silnika
% -0.6
Opcje 13:35 Menu
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Zatrzymywanie silnika

Wytaczy¢ wejscie cyfrowe DI1. Strzatka przestanie
sie obracac.

Zdalne ¥y ACSHRN

-48.9 Hz

Czestotliwose wyl...
Hz

0.00

‘irqd silnika UUU"
g\‘gument silnika 00

Opcje 13:35

Menu




Rozruch, sterowanie za pomocg we/wy i bieg identyfikacyjny 37

Jak wykona¢ bieg identyfikacyjny

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

* wybodr parametru 99.13 Zazgdano biegu ident. to Statyczny i

* wybor parametru 99.04 Tryb sterowania silnikiem to Wektorowy.

W wiekszos¢ zastosowan nie istnieje potrzeba wykonania osobnego biegu

identyfikacyjnego. Bieg identyfikacyjny nalezy wybra¢ recznie, jesli:

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

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

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

+ przemiennik czestotliwosci dziata w poblizu zerowych wartosci zadanych
predkoéci lub

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

Wykona¢ bieg identyfikacyjny z asystentem biegu identyfikacyjnego, wybierajac
opcje Menu — Ustawienia — Silnik — Bieg identyfikacyjny (patrz strona 38)
lub uzywajgc parametru 99.13 Zazgdano biegu ident. (patrz strona 47).

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

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

« zmieni¢ tryb sterowania na wektorowy za pomocg asystenta Control mode
(Tryb sterowania). W tym celu nalezy wybra¢ opcje Menu - Primary settings -
Motor - Control mode (Menu - Ustawienia - Silnik - Tryb sterowania)

i postepowac zgodnie z instrukcjami. Asystent biegu identyfikacyjnego wspiera
uzytkownika podczas pierwszego biegu identyfikacyjnego.

lub

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

+ dla przemiennika czestotliwosci sterowanego przez we/wy 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¢ rowniez
parametry w grupie 26 tarncuch wart. zad. momentu.




38 Rozruch, sterowanie za pomocg we/wy i bieg identyfikacyjny

Procedura biegu identyfikacyjnego

Z asystentem biegu identyfikacyjnego

Kontrola wstepna

OSTRZEZENIE! Podczas biegu identyfikacyjnego silnik bedzie dziatat
AA przy 50...80% predkosci znamionowe;j. Silnik bedzie si¢ obracat do przodu.
Przed wykonaniem biegu identyfikacyjnego nalezy upewnic¢ sie,
ze uruchomienie silnika bedzie bezpieczne.
Nie nalezy uruchamiaé biegu identyfikacyjnego dla obracajacego sie¢ silnika. Przed
uruchomieniem biegu identyfikacyjnego nalezy upewnic¢ sie, ze silnik jest zatrzymany.

[] | Odtaczy¢ napedzane urzadzenia od silnika.

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

[ | Sprawdzi¢, czy obwod STO jest zamkniety.

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

[ | Predko$¢ minimalna < 0 obr./min

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

O | Maks. prad > Iyp

|

Maks. moment > 50%

m Upewnic¢ sie, ze panel sterowania pracuje w trybie sterowania lokalnego (tekst Lokalne
wyswietlony w prawym gérnym rogu). Naciska¢ przycisk , aby przetgczac sie
pomiedzy sterowaniem zdalnym i lokalnym.

Bieg identyfikacyjny

| Przej$¢ do menu Gtéwne, naciskajac przycisk Lokaln, © (™ ACSEOD =00 Hz

(Menu) w widoku gtéwnym. Menu glowne

Wybra¢ opcje Ustawienia, a nastepnie nacisng¢ L. B
przycisk (Wybierz) lub (). E] Ustawienia glowne 8

ig We/wy 3
EE Diagnostyka -
[ I . .

Whidé 18:31 Wryhierz
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Wybrac¢ opcje Silnik, a nastepnie nacisng¢
przycisk (Wybierz) lub (»].

Lokal. ¢ (™ ALS5ED +00Hz
Ustawienia
AaMakra: ABB standard

Start, stop, wartosc zadana 3

Rampy [

lelty -

Wstecz 13:37 Wybierz

Wybra¢ opcje Bieg identyfikacyjny, ktora jest Lokal. & ¥ ACS580 =0.0 obr Zmin

wyswietlana tylko wtedy, gdy przemiennik
czestotliwosci pracuje w wektorowym trybie
sterowania, i nacisngé przycisk
(Wybierz) lub ().

A Wartogei znamionowe
A Bieg identyfikacyjny
Szacowana ochrona termicz...
Imierzona ochrona termiczna [3

Wivkonano
2B°Cw

Wstecz 14:24 Wybierz

Wybrac typ biegu identyfikacyjnego i nacisngé
przycisk (Wybierz) lub ().

Lokal® ™ ACS580 0.0 obr./min
Wykonac bieg ID? ]

Wybierz typ biegu identyfikacyjnego.
Ay uzyskac wigce] informac)i,
nacignif [7].

Statyczny bleg |dent3rl‘|kac:y|n\,r U

|Wstecz T

W gérnej czesci przez kilka sekund pojawia
sie ostrzezenie Bieg identyfikacyjny.

Panel sterowania LED zacznie miga¢ na zielono,

wskazujgc aktywne ostrzezenie.

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

Nacisnaé przycisk (Dalej).

Lakal ¢ ™ ACSAB0 0.0 obr./min

|

Tymczas. limity silnika

Jesl potrzebujesz okreslic specjalne
limity dla biegu 1D, dostosu) wartogci
teraz. Obecne wartosci wricg po
biegu 1D.

Min. predk -1500.00 obr./min® w
Molie recellogd  TEONON che fenine
Wstecz 15:23 Dalej
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O

Nacisng¢ przycisk startu (), aby rozpoczagé
bieg identyfikacyjny.

Ogdlnie firma ABB zaleca, aby nie naciska¢
zadnych przyciskdéw panelu sterowania

podczas biegu identyfikacyjnego. Mozna jednak
zatrzymac bieg identyfikacyjny w dowolnym
momencie, naciskajac przycisk zatrzymania
(@)

Podczas biegu identyfikacyjnego wyswietlany
jest widok postepu.

Po zakonczeniu biegu identyfikacyjnego
wyswietlany jest komunikat ID run done

(Bieg identyfikacyjny zakonczony). Diody LED
przestajg migac.

Jesli bieg identyfikacyjny zakonczy sie
niepowodzeniem, wyswietlany jest btad FF61 Bieg
identyfikacyjny. Wiecej informacji mozna znalez¢
w rozdziale Sledzenie bfedéw na stronie 529.

Lokal ¢ ™ ACSHB0 0.0 obr./min

Mac. Start, by ur. bieg |D N

Po naciénigoiu Start silnik bedzie
obracat sig przez ok. 90 5
przyspieszat do predkosci
ZNammionome|.

Po weykonaniu biegu |0 przemiennik
zatrzyma sig.

Wstecz 15:23
Lokal ¢ o, ACSHED =00 rpm
Bieg ID w toku

Moze to zajge kilka minut
Uzyta pradkosé silnika 149715 rpm
Prad silnika 072 A

16:52
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Za pomoca parametru 99.13 Zazgdano biegu ident.

Kontrola wstepna

OSTRZEZENIE! Podczas biegu identyfikacyjnego silnik bedzie dziatat przy

silnika bedzie bezpieczne.
Nie wolno wykonywac¢ biegu identyfikacyjnego przy obracajacym sie¢ silniku. Przed
uruchomieniem biegu identyfikacyjnego nalezy upewnic sie, ze silnik jest zatrzymany.

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

O
O

O

O ooo

Odfgczy¢ napedzane urzadzenia od silnika.

Sprawdzi¢, czy wartosci parametréw silnika sg réwnoznaczne z tymi na tabliczce
znamionowe;j silnika.

Sprawdzi¢, czy obwod STO jest zamknigty.

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

30.11 Min. predko$c < 0 obr./min

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

30.17 Maks. prad > Iyp

30.20 Maks. moment 1> 50% lub 30.24 Maks. moment 2 > 50%, w zaleznosci od tego,
jak ustawiono limit momentu za pomocg parametru 30.78 Wybor lim. momentu

Sprawdzi¢ sygnaty:

zezwolenie na bieg (parametr 20.12 Zrédfo zezwolenia na bieg 1) jest aktywny,
zezwolenie na start (parametr 20.19 Zrédlo zezwolenia na start) jest aktywny,
zezwolenie na obracanie (parametr 20.22 Zezwolenie na obracanie) jest aktywny.

Upewnic¢ sie, ze panel sterowania pracuje w trybie sterowania lokalnego (tekst Lokalne
wyswietlony w prawym goérnym rogu). Naciska¢ przycisk , aby przetagczacé sie
pomiedzy sterowaniem zdalnym i lokalnym.

Bieg identyfikacyjny

Przej$¢ do menu Gtéwne, naciskajac przycisk Lokaln, & ALSRAD =I0H
(Menu) w widoku giéwnym. B ==
Nacisng¢ przycisk @

Menu gfiwne

is We ./ wy

EE Diagnostyka -
e ]

3

WyidZ Toa1 Wybierz
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Wybra¢ opcje Parametry, a nastgpnie nacisna¢

O ; Lokal® (™ ACSERD +0.0Hz
przycisk (Wybierz) lub (J. Menu glowne
= - :
@ Wydajnosé energetyczna »
Kuple zapasowe -
Wy]dz 13:44 Wybierz
| Wybra¢ opcje Cata lista, a nastepnie nacisngé¢ Lokal. & ¥ ACS500 =010 Mz
przycisk (Wybierz) (lub (). Parametry
Cata lista
Ulubione 3
Imodyfikowane -
Wstecz 13:44 Wybierz
m Przewing¢ strone za pomoca przyciskéw B Cokal.® ™ ACS5E0 =00 Hz
i @ a nastepnie wybra¢ grupe parametréw Cala liota -
99 Dane silnika i nacisng¢ przycisk ) )
(Wybierz) lub (). 85 Konfiguracja Hl 8
96 System 3
97 Sterowvanie silnikiem 3
88 Parametry silnika uzytkownika  »
-
13:44 Wyhierz
O Przewinaé strone za pomoca przyciskow (4] Tokal>  ¢* ACSHA0 =00 4z
i @ wybraé parametr 99.13 Zadanie biegu 00 Dane silnika :
ident. (99.13 Zazgdano biegu ident.) i nacisna¢ -
przycisk (Wybierz) lub (»). 99.08 Predkosc znam. .. 1430 ohr /..
8910 Moc znamionowa silnika0. 75 kW
99.171 Wart. znam. cos ¢ silnika  0.00
8912 Moment znam. silnika  0.000 Nm
dano biegu ident. Bralk
Edytuj
n Wybra¢ typ biegu identyfikacyjnego i nacisnaé Lokal. & ¥ ACSEA0 =010 Hz

przycisk (Zapisz) lub ().

[0] Brak

11 Mormalny

[2] Zredukowany
[3] Statyczny

[6] Zaawansouane

99813 Zazqdano biegu ident.

Anuluj 13:.47

Zapisz
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Panel sterowania powraca do poprzedniego
widoku i przez kilka sekund w gornej czesci

wyswietlany jest komunikat Bieg identyfikacyjny.

Panel sterowania LED zacznie miga¢ na zielono,
wskazujgc aktywne ostrzezenie (AFF6).

Widok ostrzezenia AFF6 jest wyswietlany,

gdy zaden przycisk nie zostanie naci$niety
przez minute. Nacisnigcie przycisku
(Naprawa) wyswietla tekst informujacy, ze bieg
identyfikacyjny zostanie wykonany przy
nastepnym uruchomieniu. Widok ostrzezenia
mozna ukryé, naciskajac przycisk (Ukryj).

Nacisng¢ przycisk startu (), aby rozpoczgé
bieg identyfikacyjny.

Ogdlnie firma ABB nie zaleca naciskania zad-
nych przyciskéw panelu sterowania podczas

N Bieg 1D

99 Dane silnika

99.08 Predkosé znam. .. 1360 obr./..
99.10 Mac znamionowsa silnikal. 18 kv
89171 Znamionowy cos ¢ silnika  0.00

4912 Moment znamion. sil. 0.000 Mm

anie biegu ident.  Mormalny
Wstecz 0a:10 Edytuj
Lokal.> ™ ACS5ED 0.0 rpmm

Ostrzezenia AFFB

Kod pomocniczy: 0000 0000
Bieg identyfikacyjny 16:54:58
Zostanie przeprowadzony hieg
identyfikacyny silnika

biegu identyfikacyjnego. Mozna jednak zatrzy- Ukryj 16:55 Naprawa
mac bieg identyfikacyjny w dowolnym momencie,

naciskajac przycisk zatrzymania ( ).

Podczas biegu identyfikacyjnego strzatka obraca Lokal. & T ALGHAD =00 rpm

sie w gornej czesci.

Po zakonczeniu biegu identyfikacyjnego
wys$wietlany jest komunikat ID run done

(Bieg identyfikacyjny zakonczony). Diody LED
przestajg migac.

Jesli bieg identyfikacyjny zakonczy sie
niepowodzeniem, wyswietlany jest btad FF61 Bieg
identyfikacyjny. Wiecej informacji mozna znalez¢
w rozdziale Sledzenie bledéw na stronie 529.

99 Dane silnika

99.09 Predkogé znam. silnika 1360 rpm
8910 Moc znamionowa silnikal 18 ki
89911 Wart. znam. cos ¢ silnika  0.00
99.12 Moment znam. silnika  0.000 Nm

uwident. Mormalny
Wstecz
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Panel sterowania

Zawartos¢ tego rozdziatu

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

Usuniecie i ponowna instalacja panelu sterowania.

Aby wyjgé panel sterowania, nalezy nacisngé zaczep w gornej czesci (1a)
i wyciggnac¢ go do przodu od gérnej krawedzi (1b).

o

iy ,




Aby zainstalowa¢ ponownie panel sterowania, wtozy¢ panel na wiasciwe miejsce (1a),
nacisna¢ zaczep na gorze (1b) i wepchng¢ panel sterowania w gérnej krawedzi (1c).

( : ) Eégsmmwns'e wiE-—(0.00
009

Woment silnika
Opcie 1831 Menu

1 | Ukfad wyswietlacza panelu sterowania 6 | Przyciski strzatek

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

Dioda LED stanu (patrz rozdziat Kon-
serwacja i diagnostyka sprzetu, sekcja
Diody LED w podreczniku uzytkow-
nika przemiennika czestotliwo$ci).

5 | Pomoc 10 | Ztacze USB

Lokalne/zdalne (patrz Loc/Rem)
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Uktad wyswietlacza panelu sterowania

W wigkszosci widokéw na wyswietlaczu widoczne sg nastepujgce elementy:

o X\ [ e/ ~—o

@—< Lokal D o (¥ ACS5E0 +14.4
O

azestntllwnsc WYISC":'W‘I 4 49
‘;rqd silnika 066}

[ inik
‘%Dment sinika 95

Opcje (1630 Menu

o—" N0 0

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

+ Brak tekstu: Przemiennik sterowania dziata w trybie sterowania lokalnego,
ale jest sterowany z innego urzadzenia. Ikony w gérnym okienku wskazuja,
ktére dziatania sg dopuszczalne:

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

* Lokalne: Przemiennik sterowania dziata w trybie sterowania lokalnego i jest
sterowany z tego panelu sterowania. Ikony w gérnym okienku wskazuja,
ktére dziatania sg dopuszczalne:

Tekst/lkony Uruchamianie ztego | Zatrzymywanie Podawanie wartosci
panelu sterowania |z tego panelu zadanej z tego
sterowania panelu
Local ¢y % |Dozwolone Dozwolone Dozwolone
(Lokalne)

+ Zdalne: Przemiennik czestotliwosci dziata w trybie zdalnego sterowania, tzn.
jest sterowany przez uktad we/wy lub magistrale komunikacyjng. lkony
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w gornym okienku wskazuja, ktére dziatania sg dozwolone przez panel

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

Zdalne Niedozwolone Niedozwolone Niedozwolone
Zdalne g Dozwolone Dozwolone Niedozwolone
Zdalne % | Niedozwolone Dozwolone Dozwolone

Zdalne ¢ = |Dozwolone Dozwolone Dozwolone

2. Magistrala panelu: Wskazuje, ze do panelu podtgczony jest wiecej niz jeden
przemiennik czestotliwosci. Aby przetgczy¢ sie na inny przemiennik
czestotliwosci, nalezy wybrac pozycje Options - Select drive (Opcje - Wybierz
przemiennik czestotliwosci).

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

lkona stanu | Animacja Stan przemiennika czestotliwosci

o - Zatrzymanie

& - Zatrzymanie, start zostat przerwany

e vy Miganie Zatrzymanie, wydane polecenie startu, ale start zostat

przerwany Zobacz opcje Menu - Diagnostics (Menu -
Diagnostyka) na panelu sterowania

oo Miganie Btad

Mo Miganie Dziatanie, przy warto$ci zadanej, ale warto$¢ zadana
jestréwna 0

{2 Obracanie Obracanie, ale nie z wartoscig zadang

e Obracanie Obracanie, z wartoscig zadang

1) - Nagrzewanie wstepne (nagrzewanie silnika)
aktywne

Z - Tryb uspienia PID aktywny

4. Nazwa przemiennika czestotliwo$ci: Jesli nadano nazwe, jest ona wyswietlana
w gérnym okienku. Domyslnie jest to ,ACS580”. Mozna zmieni¢ nazwe w panelu
sterowania, wybierajgc opcje Menu - Primary settings - Clock, region, display
(Menu - Ustawienia podstawowe - Zegar, region, wyswietlacz) (patrz strona 77).

5. Warto$¢ zadana: Predko$¢, czestotliwosc¢ itp. sg wyswietlane ze swojg jednostka.
Informacje o sposobie zmiany warto$ci zadanej w menu Ustawienia mozna
znalez¢ na stronie 54 lub w menu Opcje (na stronie 87).

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

kontekscie.

8. Zegar: Zegar wyswietla biezagcy czas. Mozna zmienic czas i format czasu
w panelu sterowania, wybierajac opcje Menu - Ustawienia - Zegar, region,

wyswietlacz (patrz strona 77).

Mozna zmieni¢ kontrast wyswietlacza i funkcje podswietlania panelu sterowania,
wybierajgc opcje Menu - Ustawienia - Zegar, region, wyswietlacz (patrz strona 77).

Widoki gtéwne

Istniejg cztery r6zne wstepnie skonfigurowane widoki gtéwne panelu asystenta,
ktére mozna konfigurowac¢ w stopniu podstawowym. Widok gtéwny 1 jest widokiem
domysinym. Miedzy widokami mozna sie przetgczaé, naciskajgc przyciski ze
strzatkami ((©) i (»)). Najpierw w dolnym wierszu wy$wietlany jest numer widoku
gtébwnego, a chwile pézniej w tym miejscu pojawia sie czas.

Widok gtéwny 1 (domysiny widok gtéwny):
» Czestotliwo$¢ wyjsciowa (Hz): Parametr 01.06
Czestotliwo$¢ wyjsciowa

Lokaln. & (™ ACS580

+0.0 Hz

Cezgstothwost wyjsci...

0.00]

Hz
» Prad silnika:(A) Parametr 01.07 Prad silnika Prad sinika
« Warto$é aktualna Al1 (V lub mA): Parametr 4[A 0.0 U]P
12.11 Warto$c¢ aktualna Al1 Mament silmika
% 0.0
Opcje 18:31 Menu
Widok gtéwny 2: Lokal & (¥ ACS580 $00H:
» Prad silnika:(A) Parametr 01.07 Prad silnika v T
« Moc wyjéciowa (kW): Parametr 07.74 Moc oment siinika 0.0 %
wyjéciowa |-300.0 [ 300.0)
Moc wyjsciowa 0.00 kW
|-5_nn q 5_nn|
Opcje 2/4 Menu
Widok gtowny 3: Lokal® (™ ACSHED 200 Hz

» Czestotliwos$¢ wyjsciowa z ostatnich 60 minut
pokazywana w formie reprezentacji graficznej:
Parametr 01.06 Czestotliwos¢ wyjsciowa

[Czgstotiwosé wyjsciowa 0,00 Hz|

Opcje 374

Menu
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Widok giowny 4: Lokal® (™ ACSES0 200 H
* Prad silnika z ostatnich 60 minut pokazywany .00 780 500
w formie reprezentacji graficznej: Parametr 01.07 SR RN N R R
Prad silnika

Prad silnika
Opcje 474 Menu

Parametry wyswietlane w widokach gtéwnych mozna zastgpic¢ innymi parametrami

lub utworzy¢ nowe ekrany gléwne zawierajgce wybrane parametry:

» Nalezy przejs¢ do widoku gtéwnego, ktéry ma byé edytowany i nacisng¢
przycisk Opcje (=), a nastepnie wybraé opcje Edytuj widok gtéwny
(patrz strona 87) lub

* przejs¢ do menu Gtéwne i wybra¢ opcje Parametry. Nalezy otworzy¢ parametr
i nacisng¢ przycisk Dodaj do widoku, a nastepnie wybra¢ widok gtéwny lub
utworzy¢ nowy widok gtéwny.

Przyciski

Ponizej opisano przyciski panelu sterowania.

Stop  Loc/Rem Start

Lewy przycisk

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

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

Prawy przycisk

Prawy przycisk ((—)) jest zazwyczaj uzywany do wyboru, zatwierdzania

i potwierdzania. Funkcja prawego przycisku w danej sytuacji jest przedstawiona
za pomocg wyboru przycisku w prawym dolnym rogu wyswietlacza.

Przyciski strzatek

Przyciski strzatek w gore i w dét ((4] i (v)) sa uzywane do podswietlania wyboru w menu
i na listach wyboru, do przewijania w gére i w dét stron tekstu oraz do zmiany wartosci,
np. podczas ustawiania czasu, wprowadzania kodu lub zmiany wartosci parametru.
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Przyciski strzatek w lewo i w prawo ((©) i (*]) sg uzywane do przemieszczania
kursora w lewo i w prawo podczas edycji parametrow oraz do przechodzenia
do przodu i do tytu w asystentach. W menu przyciski (© i (»] dziatajg w taki sam

sposob jak odpowiednio i ().

Pomoc

Przycisk pomocy () powoduje otwarcie strony pomocy. Strona pomocy zalezy
od kontekstu, czyli zawartos¢ strony jest uzalezniona od biezgcego menu lub widoku.

Start i stop

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

Loc/Rem

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

Skroty klawiszowe

Ponizsza tabela przedstawia liste skrétow klawiszowych i kombinacji przyciskéw.
Jednoczesne naci$niecie przyciskow jest oznaczone znakiem plus (+).

Skrét

Dostepne w

Efekt

=+
+

dowolny widok

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

Aby przenies¢ obrazy na komputer, podiagczy¢ panel
sterowania z asystentami do komputera za pomoca
kabla USB. Panel zostanie zainstalowany jako
urzadzenie MTP (Media Transfer Protocol).

Obrazy sg zapisywane w folderze zrzutéw ekranu.
Wiecej instrukcji zawiera dokument ACx-AP-x assistant
control panels user's manual (3AUA0000085685

[i. ang.]).

+ @, dowolny widok Dostosowanie jasnosci podswietlenia.
+ [
+ (4], | dowolny widok Dostosowanie kontrastu wyswietlania.
+ [
@ lub @ Widok gtéwny Dostosowanie wartosci zadane;j.
@ + @ widoki edycji Przywrocenie edytowalnego parametru do wartosci
parametrow domysine;j.
O+ widok przedstawia- | Wyswietlanie/ukrywanie numeréw indeksu.
jacy liste wyboru
dla parametru
dowolny widok Powrdét do widoku gtéwnego przez nacisniecie
(przytrzymac i przytrzymanie przycisku do momentu wyswietlenia

nacisniety)

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

Zawartos¢ tego rozdziatu

Ten rozdziat zawiera szczegétowe informacje o menu Ustawienia, We/wy,
Diagnostyka, Informacje o systemie, Wydajnos¢ energetyczna i Kopie
zapasowe na panelu sterowania.

Aby uzyskac¢ dostep do menu Ustawienia, We/wy, Diagnostyka, Informacje

o systemie, Wydajnos¢ energetyczna lub Kopie zapasowe z widoku gtéwnego
(patrz sekcja Widoki gtéwne na stronie 49), nalezy najpierw wybrac¢ opcje Menu,
aby przejs¢ do menu Gtéwne, a nastepnie w menu Gtéwne wybrac potrzebne menu.

Lokaln. © ™ ACSGED 4#0.0Hz| |Lokaln € ™ ACS5R0 200 Hz
Cezgstotliwose wyjsc... ] Menu glowne
i 0.90
Prad silnika

‘[AEL 0_00]’ ig We wry 3
Mornent silnika 0 0 EE Diagnostyka .
% . .. . . .

Opcje 18:31 Menu| |WyjdZ 18:31 Wybierz

Informacje o menu Opcje otwieranym przy uzyciu przycisku Opcje ((—°) mozna
znalez¢ na stronie 81.
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Menu Ustawienia

Lokaln. © ™ ACSEEN 0.0 Hz
Ustawienia gléwne
AMakra: ABB standard
Silrik 3
Start, stop, warto$e zadana 3
Rampy 3
Lirniry 3
Wstecz 18:31 VWybierz

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

Menu Ustawienia umozliwia modyfikowanie i definiowanie dodatkowych ustawien
przemiennika czestotliwosci.

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

*  Woybranie wartosci ustawien Makro lub Start, stop, wartos¢ zadana
* Rampy
* Limity

W menu Ustawienia mozna zmienia¢ réwniez ustawienia zwigzane z silnikiem,
regulatorem PID, magistralg komunikacyjna, funkcjami zaawansowanymi i zegarem,
regionem i wyswietlaczem. Ponadto mozna zresetowac btad i dzienniki zdarzen,
widok gtéwny panelu sterowania, parametry, ktére nie sg zwigzane ze sprzetem,
ustawienia magistrali komunikacyjnej, dane silnika i wyniki biegu identyfikacyjnego,
wszystkie parametry, teksty uzytkownika koricowego oraz zresetowac wszystkie
ustawienia do wartosci fabrycznych.

Nalezy pamigta¢, ze menu Ustawienia umozliwia tylko modyfikowanie niektérych
ustawien: konfiguracja zaawansowana jest wykonywana przy uzyciu parametrow.
Nalezy wybra¢ kolejno pozycje Menu - Parametry. Wiecej informacji na temat
réznych parametrow zawiera rozdziat Parametry na str. 205.

W menu Ustawienie symbol /T oznacza wiele potgczonych sygnatow/parametrow.
Symbol ,*, wskazuje, ze dla ustawienia dostepny jest asystent podczas
modyfikowania parametrow.

Aby uzyskac¢ wiecej informacji o elementach menu Ustawienia, nalezy nacisng¢
przycisk [?| w celu otwarcia strony pomocy.
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Ponizszy rysunek przedstawia sposéb nawigowania po menu Ustawienia.

Lokaln & (™ ACSEA0 =0.0 Hz

[azgstut\iwuéé wyjsci... 0 00}
000
[g;loment silnika 0.0

Opcje 18:31 Menu
V
[Cokaln. ¢ (™ ACS5A0 0.0 Hz

Menu gléwne ————————|

E: Ustawienia gldwne >

Eg We/ wy »
EE Diagnostyka >
[~ I . .

Wyjd:Z 18:31 Wybierz

= V)

Lokaln. & (™ ACS T AT

I3 - 1l
—— Lokaln. & (™ ACSEBD +0.0 Hz
Ust i —
stawienia glown Uitawmnla —|Ustawieniaglowne — | " * [[okal® ~ ACSEaD =10 Ta @
Silnik Adakro: HiMakro: ABB standard Ustawienia ————

Silnik *

Srart, stop, wartosd Start, stop, wartod Sterowanie pampa | wentylatoremn . w @
Rampy Rampy d Magistrala kamunikacyina Adapte... »
Limity Limity iarﬁpy " Funkeje zaawansoiwane 3
\I'Gstelcz s TR ity L 4 Zegar, region, wydwietlacz 3
Wstecz Tiwstecz 18:32 Wybierz
4\ \J/ Wstecz 1710 Wybierz

con nnil

Lokal (™ ACSEBI 0.0 Hz @
Start, stop, warto$¢ zadana
‘Wartogé zadana z: Al bezposre... & @

Skalowanie Al »
Start/st : b .-
Drugie m Sral L -
- THE 283 Drygie misjsce sterowania WYy e
Wstecz \‘n;! . o — s
stecz [Wstecz 1711 Edytuj

=" VD

Lokal4 ™ ACS

e |
- Lokal ¢ ¢ ACSEE0 =0.0 Hz @
Start/stop/kieru Start/stop/kierunek z:
Mie wiybrano Mie wybrano @
Start/stop DI

Start/stop DI
Start/stop DI, kierunek DI2
Magistrala komunikacyjna

DI, kie

Magistrala kormun
Whudawana mag

Whudowana magistrala komunik.

Anuluj 17 Anuluj 712 Zapisz
N \
Tokal® (¥ ACS5a0 200 He

Start, stop, warto$¢ zadana
Wartogé zadana 2: All bezposre... Dy
Skalowanie Al >

Drugie miejsce sterowania

ﬁ Watecr 712 Edytuj T
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Ponizsze sekcje zawierajg szczegotowe informacje o zawartosci réznych podmenu
dostepnych w menu Ustawienia.

Makro

Lokal ¢ (™ ACSEED =0.0 Hz

Makro sterowania

Macigni przyeisk [7] w celu uzyskania
opisu okahlowania.

WMAGA: Spowoduje to zresetowanie
wszystkich ustawier.

ABB standard ?

Ancrowndnus

Wstecz 17:36 Wybierz

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

Uwaga: Szczegoétowe informacje na temat dostepnych makr zawiera rozdziat Makra
sterowania (str. 83).

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

Silnik
Lokal<> (™ ALSERD =144 Hz | |Lokald ™ ACS580 =0.0 ohr./min
Silnik Silnik
vl sterowania 5 arne y Z] Wiaktorowe

AW artogel znamionowe AW artogel znamionowe

Szacowana ochrona termicz... 20 °C » A Bieg identyfikacyjny Wyl onano
Imierzona ochrona termiczna - szacowana ochrona termicz... 20 °C e
Tryb startu: Maormalny Zmierzona ochrona termiczna -
Wstecz 16:11 Wybierz | |Wstecz 16:12 Wybierz

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

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

Dostepne sg trzy asystenty: Tryb sterowania, Wartos¢ znamionowa i Bieg
identyfikacyjny (tylko w trybie sterowania wektorowego).
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Ponizsza tabela zawiera szczegotowe informacje o dostepnych elementach ustawien

w menu Silnik.

Element menu

Opis

Powigzane
ustawienie

Tryb sterowania

Okresla, czy ma by¢ uzywany tryb sterowania
skalarnego, czy wektorowego.

Informacje na temat trybu sterowania skalarnego
zawiera sekcja Skalarne sterowanie silnikiem

na stronie 162.

Informacje na temat trybu sterowania wektorowego
zawiera sekcja Tryb wektorowy sterowania
silnikiem na stronie 7163.

99.04 Tryb sterowania
silnikiem

Wartosci
zZnamionowe

Wprowadzi¢ wartosci znamionowe z tabliczki
znamionowe;j silnika.

99.06 Prad znamionowy
silnika ...

99.12 Moment
znamionowy silnika

Szacowana ochrona
termiczna

Ustawienia w tym podmenu stuzg do ochrony
silnika przed przegrzewaniem przez automatyczne
wyzwalanie btedu lub ostrzezenia powyzej
okreslonej temperatury.

DomysInie szacowana ochrona termiczna silnika
jest wigczona. Firma ABB zaleca sprawdzenie tych
wartosci, aby upewnic sig, ze ochrona dziata
poprawnie.

Wiecej informacji zawiera sekcja Ochrona
termiczna silnika na str. 187.

35 Ochrona termiczna
silnika

Zmierzona ochrona
termiczna

Ustawienia w tym podmenu stuzg do ochrony silnika
z pomiarem termicznym przed przegrzewaniem
przez automatyczne wyzwalanie btedu lub
ostrzezenia powyzej okreslonej temperatury.
Wiecej informacji zawiera sekcja Ochrona
termiczna silnika na str. 187.

35 Ochrona termiczna
silnika

Tryb startu:

Okresla sposéb uruchamiania silnika przez
przekaznik czestotliwosci (na przyktad z wstgpnym
magnesowaniem lub bez niego).

21 Tryb start/stop

ponizej punktu ostabienia pola.

Hamowanie Ustawia ilo$¢ pradu uzywang podczas hamowania, {97.05 Hamowanie
strumieniem: tzn. sposéb magnesowania silnika przed jego strumieniem
uruchomieniem. Wiecej informacji zawiera sekcja
Hamowanie strumieniem na str. 167.
Stosunek U/f: Forma wspoétczynnika napiecia do czestotliwosci  |97.20 Stosunek U/f

Kompensacja IR:

Ustawia stopien zwiekszenia napiecia przy
predkosci zerowej. Zwigkszajac wartos¢ tego
ustawienia, mozna zwigkszy¢é moment rozruchowy.
Wiecej informacji zawiera sekcja Kompensacja IR

przy skalarnym sterowaniu silnikiem na str. 163.

97.13 Kompensacja IR
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Element menu

Opis

Powigzane
ustawienie

Nagrzewanie
wstepne

Wigcza lub wytgcza nagrzewanie wstepne.
Przemiennik moze zapobiec kondensacji

w zatrzymanym silniku, dostarczajgc do niego
staty prad (% pradu znamionowego silnika).
Ustawienia tego nalezy uzywac w wilgotnych lub
chtodnych warunkach, aby zapobiec kondensacji.

21.14 Zrédio wej. nagrz.
wstep.

21.16 Prad nagrzew.
wstepnego

Kolejnos¢ faz:

Jesli kierunek obrotoéw silnika jest zty, przy uzyciu
tego ustawienia mozna zmieni¢ kierunek

na prawidtowy bez koniecznosci zmiany
kolejnosci faz kabla silnika.

99.16 Silnik: kolejnosc
faz

Start, stop, wartos¢ zadana

Lokaln. ¢ (™ ACS5ED

+0.0 Hz

skalowanie Al
Start/stop/kierunek z: Start/stop D1

Start, stop, warto$é zadana

Drugie miejsce sterowania

Wt w

Whstecz

1532

Edytuj

Podmenu Start, stop, warto$¢ zadana umozliwia skonfigurowanie polecen
start/stop, wartosci zadanej i podobnych funkcji, na przykfad statych predkosci
czy zezwolenh na bieg.

Ponizsza tabela zawiera szczegdtowe informacje o dostepnych elementach
ustawien w menu Start, stop, warto$¢ zadana.

Element menu

Opis

Powigzane
ustawienie

Wartos¢ zadana z

Okresla miejsce, z ktérego przemiennik
czestotliwosci pobiera warto$¢ zadana,
gdy jest aktywne zdalne sterowanie (ZEW1).

Ustawienia
dotyczace wartosci
zadanej (na przyktad
ustawienia
Skalowanie Al,
Skalowanie Al2,
Potencjometr silnika)
zaleznie od wybranej
wartosci zadanej.

Dostarczane do wejscia napiecie lub prad jest
konwertowany na wartosc¢, ktérej moze uzyé
przemiennik czestotliwosci (na przykiad wartos¢
zadana).

28.11 W. zad. czest. 1
Zew1 lub

22.11 W. zad. pred. 1
Zew1

12.19 Al1 skal. do min.
Al1

12.20 Al1 skal. do maks.
Al1

Start/stop/kierunek z:

Okresla miejsce, z ktérego przemiennik czestotliwo-
$ci pobiera polecenia start, stop i (opcjonalnie)

kierunek, gdy jest aktywne zdalne sterowanie (ZEW1)

20.01 Komendy Zew1
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Element menu Opis Powigzane
ustawienie

Drugie miejsce Ustawienia drugiego miejsca zdalnego sterowania, |79.17 Wybor
Zew1/Zew?2

sterowania

ZEW?2. Ustawienia te obejmujg Zrédto wartosci
zadanej, start, stop, kierunek i zrédta polecen
dla miejsca ZEW2.

Domysinie miejsce ZEW2 jest ustawione na
wartos¢ Wyt.

28.15 W. zad. czest. 1
Zew?2 lub

22.18 W. zad. pred. 1
Zew2

12.17 Min. Al1

12.18 Maks. Al1

12.27 Min. Al2

12.28 Maks. Al2

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

State predkosci /
State czestotliwosci

Ustawienia uzywania statej wartosci jako wartosci
zadanej. Domysinie ma ono warto$¢ Wt.

Wiecej informacji zawiera sekcja Stafe
predkosci/czestotliwosci na str. 130.

28.21 Funkcja statej
czestotliwosci lub
22.21 Funkcja statej
predkosci

28.26 Stata
czestotliwos¢ 1

28.27 Stata
czestotliwos¢ 2

28.28 Stata
czestotliwo$c¢ 3

22.26 Predkosc stata 1
22.27 Predkosc stata 2
22.28 PredkosSc stata 3

Bieg prébny To ustawienie umozliwia uzywanie wejscia 20.25 Wt biegu
cyfrowego do wigczenia silnika na krétki czas przy |Probnego
s ; . ; Eni i 22.42 W. zad. biegu
uzyciu wstepnie zdefiniowanej predkosci i ramp orobnego 1
przyspieszania/zwalniania. Domysinie bieg probny |55 43 11/ 744 biegu
jest wytgczony i mozna go uzywac tylko w trybie  |prépnego 2
sterowania wektorowego. Wiecej informacji 23.20 Czas przysp. dla
zawiera sekcja Bieg probny na str. 172. biegu prob.
23.21 Czas zwaln. dla
biegu prob.
Zezwolenia na bieg |Ustawienia uniemozliwiajgce dziatanie 20.12 Zrédto zezwolenia
na bieg 1

przemiennika czestotliwosci lub jego uruchomienie,
gdy warto$¢ sygnatu na okreslonym wejsciu
cyfrowym jest niska.

20.11 Tryb zatrz. wyt.
zezw. na bieg

20.19 Zrédfo zezwolenia
na start

20.22 Zezwolenie na
obracanie

21.05 Zrédio
zatrzymania awar.
21.04 Tryb zatrzymania
awaryjnego

23.23 Czas zatrz.
awaryjnego
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Rampy

Lokaln. & (™ ACSES

I +0.0 Hz

Rampy

Lzas
Czas zwalmania:
Ksztalt czasu:

Tryb zatrzymania:

O Uzy] dwdch zestawdw ramp

20.000 =

0100 s
Wihieg

“"\;"lstecz 18:32

Edytuj

Podmenu Rampy umozliwia skonfigurowanie ustawien przyspieszania i zwalniania.

Uwaga: Aby ustawi¢ rampy, nalezy takze okresli¢ parametr 46.07 Skalowanie
predkosci (w trybie sterowania predkosciag) lub 46.02 Skalowanie czestotliwosci
(w trybie sterowania czestotliwoscig).

Ponizsza tabela zawiera szczego6towe informacje o dostepnych elementach ustawien

w menu Rampy.

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

Element menu Opis Powigzane
ustawienie
Czas przyspieszania:|Czas migedzy zatrzymaniem i ,predkoscig 23.12 Czas

przyspieszania 1
28.72 Czestotliwosc:
czas przysp. 1

Czas zwalniania:

Czas miedzy zatrzymaniem i ,predkoscig
skalowania”, gdy uzywane sg rampy domysine
(zestaw 1).

23.13 Czas zwalniania 1
28.73 Czestotliwosé:
czas zwaln. 1

Skalowanie czestotl.
dla ramp:

Maksymalna warto$¢ predkosci/czestotliwosci
wspotczynnika rampy przyspieszania oraz
poczatkowa wartos$¢ dla wspotczynnika rampy
zwalniania. Dotyczy obu zestawow ramp.

46.02 Skalowanie
czestotliwosci

Ksztatt czasu:

Ustawia ksztatt ramp domysinych (zestaw 1).

23.32 Czas ksztaftu 1
28.82 Ksztatt rampy 1

Tryb zatrzymania:

Ustawia sposob zatrzymywania silnika przez
przemiennik czestotliwosci.

21.03 Tryb zatrzymania

Uzyj dwoch
zestawoéw ramp

Ustawia uzywanie drugiego zestawu ramp
przyspieszania/zwalniania. Jesli to ustawienie
nie jest wybrane, uzywany jest tylko jeden
zestaw ramp.

Nalezy pamieta¢, ze jesli to ustawienie nie jest
wigczone, ponizsze opcje nie sg dostepne.

Aktywuj zestaw
ramp 2:

Aby przetgczyé zestawy ramp, mozna:

» uzy¢ wejscia cyfrowego (sygnat niski = zestaw 1,

sygnat wysoki = zestaw 2) lub

» uzy¢ automatycznego przetgczania na zestaw 2

powyzej pewnej czestotliwosci/predkosci.

23.11 Wybor zestawu
ramp

28.71 Wybor ust. rampy
czest.
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przyspieszania 2:

skalowania”, gdy uzywany jest zestaw ramp 2.

Element menu Opis Powigzane
ustawienie
Czas Ustawia czas miedzy zatrzymaniem i ,predkoscig |23.74 Czas

przyspieszania 2
28.74 Czestotliwosc:
czas przysp. 2

Czas zwalniania 2:

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

23.15 Czas zwalniania 2
28.75 Czestotliwosc:
czas zwaln. 2

Ksztalt czasu 2:

Ustawia ksztatt ramp w zestawie 2.

23.33 Czas ksztattu 2
28.83 Ksztaft rampy 2

Limity

Lokaln. ¢ ™ ACSAS0

=0.0Hz

Minimalna o li

Maksymalny prad:

Maksymalna czestotliwose: B0.00 Hz

0000 Hz

324 A

Wstecz

18:32

Edytuj

Podmenu Limity stuzy do wybierania dozwolonego zakresu roboczego. Ta funkcja
stuzy do ochrony silnika, podfgczonego sprzetu i elementéw mechanicznych.
Przemiennik czestotliwosci nie przekracza okreslonych limitéw bez wzgledu na
odebrang przez niego warto$¢ zadang.

Uwaga: Aby ustawi¢ rampy, nalezy takze okresli¢ parametr 46.01 Skalowanie
predkosci (w trybie sterowania predkoscig) lub 46.02 Skalowanie czestotliwosci
(w trybie sterowania czestotliwoscig); te parametry limitéw nie majg wptywu na rampy.

Ponizsza tabela zawiera szczegétowe informacje o dostepnych elementach ustawien

w menu Limity.

Element menu

Opis

Powigzane
ustawienie

Min. czestotliwos¢

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

30.13 Min. czestotliwos¢

Maks. czestotliwosé

Ustawia maksymalng czestotliwos¢ robocza.
Dotyczy tylko sterowania skalarnego.

30.14 Maks.
czestotliwos¢

Min. predkos¢

Ustawia minimalng predkos¢ roboczg. Dotyczy
tylko sterowania wektorowego.

30.11 Min. predkosc

Maks. predkosc

Ustawia maksymalng predkos¢ roboczg. Dotyczy
tylko sterowania wektorowego.

30.12 Maks. predkosc

Minimalny moment

Ustawia minimalny moment roboczy. Dotyczy tylko
sterowania wektorowego.

30.19 Min. moment 1

Maksymalny
moment

Ustawia maksymalny moment roboczy. Dotyczy
tylko sterowania wektorowego.

30.20 Maks. moment 1

Maks. prad

Ustawia maksymalny prad wyjsciowy.

30.17 Maks. prad
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PID

Lokal ¢ ™ ACSEEN 0.0 Hz
Regulator PID

Regulatory PID:

WiyScie regulatora PID: D00 % .
Jednostka: %

Lchyh: 0.00 %mw
Mastawa: D00 % .
Wstecz 16:17 Edytuj

Podmenu PID zawiera ustawienia i warto$ci aktualne regulatora PID procesu do
kontrolowania wielu pomp lub wentylatoréw przy uzyciu wyj$¢ przekaznikowych
przemiennika czestotliwosci.

Ponizsza tabela zawiera szczegdtowe informacje o dostepnych elementach ustawien

w menu PID.

Element menu

Opis

Powigzane
ustawienie

Regulator PID
steruje:

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

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

40.07 Tryb pracy
regulatora PID procesu

Wyjscie regulatora
PID:

Wyswietla wyjscia regulatora PID procesu lub
umozliwia ustawienie jego zakresu.

40.01 PID procesu: akt.
wart. wyj.

40.36 Zest. 1: min.
wyjscie

40.37 Zest. 1: maks.
wyjscie

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

nastawy regulatora PID procesu, czyli wartosci
docelowej procesu.

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

akt.wart.nastawy
40.16 Zest. 1: zrédfo
nastawy 1
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Element menu Opis Powigzane
ustawienie
Sprzezenie zwrotne: |Umozliwia wys$wietlenie lub skonfigurowanie 40.02 PID procesu:

sprzezenia zwrotnego regulatora PID procesu,
czyli zmierzonej wartosci.

akt.wart.sprz.zw.

40.08 Zest. 1: zrodto
sprz. zwrt. 1

40.11 Zest. 1: czas filtru
sprz. zwr.

Dostrajanie

Podmenu Dostrajanie zawiera ustawienia
wzmochienia, czasu catkowania i czasu
rézniczkowania.
1. Upewnic sig, ze uruchomienie silnika i procesu
bedzie bezpieczne.
2. Uruchomi¢ silnik przy uzyciu zdalnego
sterowania.
3. Zmieni¢ nastawe w niewielkim stopniu.
4. Obserwowac sprzezenie zwrotne.
5. Dostosowac
wzmochnienie/catkowanie/rézniczkowanie.
6. Powtarzac kroki 3-5 do momentu,
gdy sprzezenie zwrotne bedzie
zgodne z oczekiwanym.

40.32 Zest. 1:
wzmocnienie

40.33 Zest. 1: czas
catkowania

40.34 Zest. 1: czas
rézniczk.

40.35 Zest. 1: czas filtru
rézniczk.

Funkcja uspienia

Funkcja uspienia oszczedza energie, poniewaz
umozliwia zatrzymywanie silnika w przypadku
niskiego zapotrzebowania. Domysinie funkcja
uspienia jest wytgczona. Gdy to ustawienie jest
wigczone, silnik jest automatycznie zatrzymywany
podczas niskiego zapotrzebowania i jest urucha-
miany ponownie, gdy odchylenie staje sie zbyt
duze. Oszczedza to energie, gdy obroty silnika

o niskiej predkosci bytyby niewykorzystywane.
Patrz sekcja Funkcje u$pienia i wzmocnienia dla

regulatora PID procesu na str. 138.

40.43 Zest. 1: poziom
uspienia

40.44 Zest. 1: opoz.
u$pienia

40.45 Zest. 1: czas
wzm. uspienia

40.46 Zest. 1: krok
wzmac. uspienia
40.47 Zest. 1:
odchylenie przebudz.
40.48 Zest. 1:
opobznienie przebudz.
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Sterowanie pompg i wentylatorem

Lokal$ (™ ACS5ED 0.0 H:
Sterowanie pomp3a i wentylatorem -

Konfiguruj 150 PFC 3
Konfiguru] sterowanie PFC -
Konfiquruj autozmiang Mie wybrano e

Wstecz 1213 Edytuj

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

Ponizsza tabela zawiera szczegdtowe informacje o dostepnych elementach ustawien
w menu Sterowanie pomp3 i wentylatorem.

Element menu Opis Powigzane
ustawienie
Tryb PFC: Patrz sekcja Sterowanie pompg i wentylatorem 76.21 Konfiguracja PFC
na str. 148.
Wybiera tryb pracy PFC lub SPFC.
Konfiguruj I/O0 PFC  |Konfiguruje we/wy PFC/SPFC. 76.25 Liczba silnikow

76.27 Maksymalna

 Liczba silnikow 7
dopuszczalna liczba

* RO silnikow
» Blokady 76.59 Opdznienie
. . . stycznika PFC
» Sprawdz konfiguracje 1/0 (zobacz Menu I/O 10.24 Zrédio RO1
na stronie 75). 10.27 Zrédio RO2

10.30 Zrédio RO3

76.81 Blokada PFC 1
76.82 Blokada PFC 2
76.83 Blokada PFC 3
76.84 Blokada PFC 4
76.85 Blokada PFC 5
76.86 Blokada PFC 6
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Element menu

Opis

Powigzane
ustawienie

Konfiguruj
sterowanie PFC

Konfiguruje sterowanie PFC/SPFC

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

76.42 Predkosc
zatrzymania 2

76.43 Predkosc
zatrzymania 3

76.44 Predkosc¢
zatrzymania 4

76.45 Predkosc¢
zatrzymania 5

76.55 Opodznienie startu
76.56 Opoznienie
zatrzymania

Konfiguruj
autozmiane

Konfiguruje autozmiane.

76.70 Autozmiana PFC
76.71 Odstep
autozmiany PFC

76.72 Maksymalna
asymetria zuzycia
76.73 Poziom
autozmiany
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Magistrala komunikacyjna

Lokal$ (™ ACS5ED 0.0 H:
Magistrala komunikacyjna

yhor magistrali komun

Konfiguracja komunikac)i
Konfig. sterowania przemiennikiemn »
Dane odebrane z urz. nadrzednego »

Wstecz 16:17 Edytuj Wstecz 16:18 Edytuj

Ustawien w podmenu Magistrala komunikacyjna nalezy uzywaé, gdy przemiennik
czestotliwosci ma by¢ uzywany z magistralg komunikacyjna:

+ CANopen

» ControlNet

« DeviceNet™

» Ethernet POWERLINK

+ EtherCAT

« Ethernet/IP™

+ RS-485

* Modbus (RTU lub TCP)

+ PROFIBUS DP

* PROFINET IO

Wszystkie ustawienia dotyczgce magistrali komunikacyjnej mozna tez skonfigurowac
przy uzyciu parametrow (grupy parametréw 50 Adapter komunikacyjny (FBA),

51 FBA A: ustawienia, 52 FBA A: dane wej., 53 FBA A: dane wyj., 58 Wbudowana

magistrala komunikacyjna), ale menu Magistrala komunikacyjna utatwia
konfiguracje protokotu.

Nalezy pamietaé, ze tylko modut protokotu Modbus RTU jest wbudowany, a pozostate
moduty magistrali komunikacyjnej to opcjonalne adaptery. W przypadku modutéw
opcjonalnych do obstugi potrzebnych protokotéw wymagane sg nastepujace
adaptery:

» CANopen: FCAN-01

» ControlNet: FCNA-01

- DeviceNet™: FDNA-01

- Ethernet POWERLINK: FEPL-02

« EtherCAT: FECA-01

« Ethernet/IP™: FENA-21

«  (Modbus/TCP: FMBT-21, FENA-21
.« RS-485: FSCA-01

- PROFIBUS DP: FPBA-01

- PROFINET IO: FENA-21
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Ponizsza tabela zawiera szczegotowe informacje o dostepnych elementach ustawien
w menu Magistrala komunikacyjna. Nalezy pamietac, Zze niektére z elementow
stajg sie aktywne dopiero po wtgczeniu magistrali komunikacyjnej.

Element menu

Opis

Powigzane
ustawienie

Wybor magistrali
komunikacyjnej

Nalezy wybra¢ to ustawienie, jesli przemiennik
czestotliwosci ma by¢ uzywany z magistralg
komunikacyjna.

51.01 FBA A: typ
58.01 Protokot wh.

Konfiguracja
komunikacji

Aby skonfigurowaé komunikacje miedzy
przemiennikiem czestotliwosci i urzgdzeniem
nadrzednym magistrali komunikacyjnej, nalezy
zdefiniowac te ustawienia, a nastepnie wybraé
opcje Zastosuj ustawienia do modutu
magistrali komunikacyjnej.

51 FBA A: ustawienia
51.01 FBA A: typ

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

51.31 D2FBA A: stan
komunikacji

50.13 FBA A: stowo
sterowania

50.16 FBA A: stowo stanu
58 Wbudowana
magistrala komunikacyjna
58.01 Protokét wt.

58.03 Adres wezta

58.04 Szybkosc¢ transmisji
58.05 Parzystosc

58.25 Profil sterowania

Konfiguracja
sterowania
przemiennikiem

Ustawia sposéb sterowania przemiennikiem
czestotliwosci przez urzadzenie nadrzedne
magistrali komunikacyjnej oraz zachowanie
przemiennika czestotliwosci, gdy nastapi przerwa
w komunikacji magistrali komunikacyjne;.

20.01 Komendy Zew1
19.11 Wybor Zew1/Zew?2
22.11 W. zad. pred. 1
Zew1

28.11 W. zad. czest. 1
Zew1

22.41 Bezpieczna w. zad.
predk.

28.41 Bezpieczna wart.
zad. czest.

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

46.01 Skalowanie
predkosci

46.02 Skalowanie
czestotliwosci

23.12 Czas
przyspieszania 1

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

28.73 Czestotliwo$¢: czas
zwaln. 1

51.27 FBA A: od$w.
param.

58.14 Reakcja na utrate
komunik.

58.15 Tryb utraty
komunikacji

58.16 Czas utraty

komunikacji
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z urzgdzenia
nadrzednego

komunikacyjnej przemiennika czestotliwo$ci ma
odbiera¢ z urzadzenia nadrzednego magistrali
komunikacyjnej (sterownika PLC). Po zmianie
tych ustawien nalezy wybra¢ opcje Zastosu;j
ustawienia do modutu magistrali
komunikacyjnej.

Element menu Opis Powigzane
ustawienie

Dane odebrane Ustawia dane, ktére modut magistrali 50.13 FBA A: stowo
sterowania

53 FBA A: dane wyj.
51.27 FBA A: odsw.
param.

58.18 Stowo sterowania
EFB

03.09 Wart. zadana 1
EFB

Dane wystane
do urzagdzenia
nadrzednego

Ustawia dane, ktére modut magistrali komunika-
cyjnej przemiennika czestotliwosci ma wysyta¢ do
urzgdzenia nadrzednego magistrali komunikacyj-
nej (sterownika PLC). Po zmianie tych ustawien
nalezy wybra¢ opcje Zastosuj ustawienia

do modutu magistrali komunikacyjne;j.

50.16 FBA A: stowo stanu
52 FBA A: dane wej.
51.27 FBA A: od$w.
param.

58.19 Stowo stanu EFB

Zastosuj ustawienia
do modutu magistrali
komunikacyjnej

Stosuje zmodyfikowane ustawienia do modutu
magistrali komunikacyjnej.

51.27 FBA A: od$w.
param.
58.06 Sterowanie

komunikacjg

Funkcje zaawansowane

Lakal ¢

(™ ACSEED

0.0 Hz

e . i

Funkcje zaawansowane

fdarzenia zewnetrzne

O Dodatkowe resetowanie bledu

Phl

Wik »

Resetu] blgdy autnnllatycznie
Madzdr -
Wstecz 18:18 Wyhierz

Podmenu Funkcje zaawansowane zawiera ustawienia funkcji zaawansowanych,
na przyktad wyzwalanie lub resetowanie bteddw przy uzyciu I/0, nadzér sygnatu,
uzywanie funkcji czasowych przemiennika czestotliwosci lub przetgczanie miedzy
kilkoma catymi zestawami ustawien.
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Ponizsza tabela zawiera szczegotowe informacje o dostepnych elementach ustawien
w menu Funkcje zaawansowane.

Element menu

Opis

Powigzane
ustawienie

Zdarzenia
zewnetrzne

Umozliwia definiowanie niestandardowych btedow
lub ostrzezen, ktére mozna wyzwoli¢ przy uzyciu
wejscia cyfrowego. Ich tekst mozna dostosowac.

31.01 Zrédio zdarzenia
zewn. 1

31.02 Typ zdarzenia
zewn. 1

31.03 Zrédio zdarzenia
zewn. 2

31.04 Typ zdarzenia
zewn. 2

31.05 Zrédfo zdarzenia
zewn. 3

31.06 Typ zdarzenia
zewn. 3

Dodatkowe
resetowanie btedu

Aktywny btgd mozna zresetowaé przy uzyciu I/O:
narastajgcy impuls na wybranym wej$ciu oznacza
resetowanie.

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

31.11 Wyb6r resetu
btedu

Wyzeruj za pomoca
klawiatury i...

Umozliwia definiowanie miejsca recznego reseto-
wania btedéw. Nalezy pamietaé, ze to podmenu
jest aktywne tylko jesli wigczono reczne resetowa-
nie btedow.

31.11 Wyb6r resetu
btedu

Resetuj btedy
automatycznie

Umozliwia automatyczne resetowanie btedow.
Wiecej informacji zawiera sekcja Automatyczne
resetowanie btedoéw na str. 196.

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

Nadzér

Mozna wybrac trzy sygnaty, ktére beda
nadzorowane. Jesli sygnat wykracza poza wstepnie

zdefiniowane limity, zostaje wygenerowany btad lub !

ostrzezenie. Wszystkie ustawienia zawiera opis
grupy 32 Nadzér na str. 346.

32.01 Stan nadzoru
32.05 Funkcja nadzoru

32.06 Dziatanie nadzoru
1
32.07 Sygnat nadzoru 1
32.09 Nadzoér 1: doiny
limit

32.10 Nadzér 1: gérny
limit

32.11 Histereza nadzoru
1

32.25 Funkcja nadzoru
3

32.26 Dziatanie nadzoru
3

32.27 Sygnat nadzoru 3
32.29 Nadzoér 3: dolny
limit

32.30 Nadzor 3: gérny
limit

32.31 Histereza nadzoru
3
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Element menu

Opis

Powigzane
ustawienie

Zabezpieczenie
przed utykiem

Przemiennik czestotliwosci moze wykry¢ utyk

silnika i automatycznie zgtosi¢ btad lub wyswietli¢

komunikat ostrzegawczy.

Utyk zostaje wykryty, gdy:

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

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

» powyzsze warunki byly spetnione przez
okreslony minimalny czas.

31.24 Funkcja utyku
31.25 Limit pradu f.
utyku

31.26 Limit predkoéci f.
utyku

31.27 Limit
czestotliwosci f. utyku
31.28 Czas utyku

Funkcje czasowe

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

na str. 355.

34.100 Funkcja
czasowa 1

34.101 Funkcja
czasowa 2

34.102 Funkcja
czasowa 3

34.11 Konfiguracja
timera 1

34.12 Czas startu timera
1
34.13 Czas trwania
timera 1 ...

34.44 Konfiguracja
timera 12

34.45 Czas startu timera
12

34.46 Czas trwania
timera 12

34.111 Zrédho aktywacji
czasu dodatkowego
34.112 Dtugosc czasu
dodatk.

Zestawy uzytkownika

To podmenu umozliwia zapisywanie wielu
zestawOw na potrzeby tatwego przetgczania.
Wigcej informacji o zestawach uzytkownika
zawiera sekcja Zestawy parametréw uzytkownika
na str. 201.

96.11 Zest. uzytk.:
zapisz/zataduj

96.10 Zestaw uzytk.:
stan

96.12 Zest. uzytk.: tryb
/0 wet

96.13 Zest. uzytk.: tryb
/0 we2
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Zegar, region, wyswietlacz

Lokal ¢ ™ ACS580 +0.0 Hz
fegar, region, wyswietlacz

Jezyk

Data i godzina .
Jednostki 3
Mazwa przemiennika ALSRED
Inf. kontaktowe w widoku bfgdu . »
Wstecz 16:18 Wybierz

Podmenu Zegar, region, wyswietlacz zawiera ustawienia jezyka, daty i godziny,
wyswietlacza (na przyktad jasnos$¢) i ustawienia zmiany sposobu wyswietlania
informaciji na ekranie.

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

Element menu Opis Powiazane
ustawienie
Jezyk Umozliwia zmienianie jezyka uzywanego na ekranie (96.01 Jezyk

panelu sterowania. Nalezy pamietac, ze jezyk jest
tadowany z przemiennika czgstotliwosci, dlatego
tadowanie moze troche potrwac.

Data i godzina Umozliwia ustawianie godziny i daty oraz ich
formatow.

Jednostki Umozliwia wybor jednostek dla mocy, temperatury
i momentu.

Nazwa Zdefiniowana przy uzyciu tego ustawienia nazwa

przemiennika: jest wyswietlana na pasku stanu u géry ekranu

podczas uzywania przemiennika czestotliwosci.
Jesli do panelu sterowania podtgczono wigcej niz
jeden przemiennik czestotliwosci, nazwy przemien-
nikéw czestotliwosci umozliwiajg zidentyfikowanie
kazdego przemiennika. To ustawienie umozliwia
tez identyfikowanie kopii zapasowych tworzonych
dla tego przemiennika czestotliwosci.

Informacje Umozliwia zdefiniowanie statego tekstu wyswietla-
kontaktowe w widoku |nego podczas wystepowania btedéw (na przyktad
btedu tekstu z informacjami o osobie, z ktérg nalezy sie

skontaktowa¢ w przypadku wystgpienia btedu).
W przypadku wystapienia btedu tekst ten jest
wyswietlany na panelu sterowania (oprécz
informaciji dotyczgcych btedu).

Ustawienia Umozliwia dostosowywanie jasnosci, kontrastu
wyswietlacza i oszczedzania energii oraz odwrdcenia kolorow
ekranu panelu sterowania.
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Element menu Opis Powigzane
ustawienie
Pokaz na listach Pokazuje lub ukrywa identyfikatory cyfrowe:
* parametrow lub grup,
« elementéw na listach opcji,
* bitéw,
* urzadzen wyswietlanych po wybraniu kolejno
pozycji Opcje > Wybor przemiennika.
Pokaz okno Umozliwia wigczanie i wylgczanie okien podrecz-
podreczne nych zawierajgcych informacje o przerwaniach,
przerwania na przykfad gdy proba uruchomienia przemiennika
czestotliwosci zostanie podjeta i uniemozliwiona.

Resetuj do wartosci domysinych
Lokal ¢ ™ ACSEED +0.0 Hz

Resetuj do wartosci domyslnych —

uj dzienniki btgddw 1 zdarzer
Wafesetu) ukfad widoku ghiwnego
WAResetu] parametry inne niz spregtu
WAfesety) wszystkie ust. mag. kom
WAfeset) dane siln. i wyniki bieg. 10

Wstecz 16:19 Wybierz

Podmenu Resetuj do wartosci domysinych umozliwia resetowanie parametrow

i innych ustawien.

Element menu Opis Powigzane

ustawienie
Resetuj dzienniki Czysci wszystkie zdarzenia z dziennikow btedow  |96.57 CzySc rej. bledow
btedow i zdarzen i zdarzen przemiennika. i zdarzen
Resetuj uktad widoku |Przywraca domysine wartosci parametrow uktadu |96.06 Przywrécenie
gtéwnego widoku gtdwnego zdefiniowane przez uzywane parametru, wybor

. Resetuj widok gtéwny
makro sterowania.
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Element menu Opis Powigzane
ustawienie
Resetuj parametry  |Przywraca warto$ci domysine wszystkich 96.06 Przywrécenie

inne niz sprzetu

edytowalnych wartosci parametréw, z wyjatkiem

+ danych silnika oraz wynikéw biegu
identyfikacyjnego;

+ ustawien modutu rozszerzen we/wy;

+ tekstow uzytkownika, takich jak niestandardowe
ostrzezenia i btedy oraz nazwa przemiennika
czestotliwosci;

+ ustawien komunikacji panelu
sterowania/komputera;

+ ustawien adaptera komunikacyjnego;

* wybranego makra sterowania i wartosci
domysinych parametru;

» parametru 95.01 Napiecie zasilania;
 zréznicowanych wartosci domysinych wdrozonych
parametrami 95.20 Stowo opcji sprzetowych 1

i 95.21 Stowo opcji sprzetowych 2;

» parametrow konfiguracji blokady uzytkownika

96.100...96.102;

parametru, wybor
Przywré¢ domysine

Resetuj wszystkie
ust. mag. kom

Wszystkie ustawienia zwigzane z magistralg
komunikacyjng i komunikacjg sa przywracane

do wartosci domysinych.

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

96.06 Przywrocenie
parametru, wybor
Resetuj wszystkie ust.
mag. kom

Resetuj dane
silnikow i wyniki
biegow
identyfikacyjnych

Przywracane sg wszystkie domysine wartosci
znamionowe silnikow i wyniki biegow
identyfikacyjnych.

96.06 Przywrécenie
parametru, wybor
Resetuj dane silnika
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Element menu

Opis

Powigzane
ustawienie

Resetuj wszystkie
parametry

Przywraca wartosci domysine wszystkich

edytowalnych wartosci parametréw, z wyjatkiem

» tekstow uzytkownika, takich jak niestandardowe
ostrzezenia i btedy oraz nazwa przemiennika
czestotliwosci;

+ ustawien komunikacji panelu
sterowania/komputera;

* wybranego makra sterowania i warto$ci
domysinych parametru;

« parametru 95.01 Napiecie zasilania;

+ zréznicowanych wartosci domysinych wdrozonych
parametrami 95.20 Stowo opcji sprzetowych 1
i 95.21 Stowo opcji sprzetowych 2;

+ parametréw konfiguracji blokady uzytkownika
96.100...96.102;

» parametrow 49 Port komunikacyjny panelu
grupy.

96.06 Przywrdcenie
parametru, wybor
Wyczy$¢ wszystko

Resetuj teksty uzytk.

koncowego

Przywracane sg wartosci domysine wszystkich
tekstéw uzytkownika koncowego, w tym nazwa

96.06 Przywrdcenie
parametru, wyboér

. - . . Resetuj teksty uzytk.
przemiennika, informacje kontaktowe, koncowego
dostosowane teksty komunikatow o btedach
i ostrzezen, jednostka PID oraz jednostka waluty.

Resetuj do ust. Przywracane sg poczgtkowe wartosci fabryczne  |96.06 Przywrécenie

fabrycznych

ustawien i wszystkich dostepnych do edycji
parametréw oprocz
+ zréznicowanych warto$ci domysinych wdrozonych
parametrami 95.20 Sftowo opgcji sprzetowych 1
i 95.21 Stowo opcji sprzetowych 2.

parametru, wybor
Resetuj wszystko do
ust. fabrycznych
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Menu 1/O
Lokal®> ¢~ ACSHA0 250 Hz
170

Top -
DIZ:1 Kierunek
DI13: 0 Do ugycia w kilku migjscach »
O14: 0 Do ugycia w kilku migjscach »
D154 Do ugycia w kilku migjscach »

Wste;:z 0810 Wyhierz

Aby przejsé do menu I/O z widoku gtéwnego, nalezy wybraé kolejno pozycje Menu - 1/0.
Menu I/0 pozwala upewnic¢ sie, ze rzeczywiste okablowanie 1/0 odpowiada uzyciu
1/0 w programie sterujgcym. Odpowiada na pytania:

» Do czego kazde wejscie jest uzywane?

» Jakie jest znaczenie kazdego wyjscia?

W menu /O kazdy wiersz udostepnia nastepujgce informacje:

* Nazwa i numer zacisku

+ Stan elektryczny

* Znaczenie logiczne przemiennika czestotliwosci

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

Ponizsza tabela zawiera szczego6towe informacje o zawartosci réznych podmenu
dostepnych w menu I/O.

Element menu Opis

DI1 To podmenu zawiera liste funkcji uzywajgcych ztgcza DI1 jako wejscia.
DI2 To podmenu zawiera liste funkcji uzywajgcych ztgcza DI2 jako wejscia.
DI3 To podmenu zawiera liste funkcji uzywajgcych ztgcza DI3 jako wejscia.
Dl4 To podmenu zawiera liste funkcji uzywajgcych ztgcza D14 jako wejscia.
DI5 To podmenu zawiera liste funkcji uzywajgcych ztgcza DI5 lub Fl jako

wejscia. To ztgcze moze by¢ uzywane jako wejscie cyfrowe lub
czestotliwosciowe.

DI6 To podmenu zawiera liste funkcji uzywajacych ziagcza DI6 jako wejscia.
To ztgcze moze by¢ uzywane jako wejscie cyfrowe lub wejscie termistora.

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

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

RO1 To podmenu okresla informacje przekazywane do wyjscia
przekaznikowego 1.

RO2 To podmenu okresla informacje przekazywane do wyjscia
przekaznikowego 2.

RO3 To podmenu okresla informacje przekazywane do wyjscia
przekaznikowego 3.

AO1 To podmenu okresla informacje przekazywane do wyjscia AO1.

AO2 To podmenu okresla informacje przekazywane do wyjscia AO2.
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Menu Diagnostyka

Lokal ¢

(™ AC3E80

5.0 Hz

Diagnostyka

Podsumom
Stan limitu

";"stecz DB:'IIU

Wybierz

Aby przejs¢ do menu Diagnostyka z widoku gtéwnego, nalezy wybraé kolejno
pozycje Menu - Diagnostyka.

Menu Diagnostyka udostepnia informacje diagnostyczne, na przyktad btedy
i ostrzezenia, i utatwia rozwigzywanie potencjalnych probleméw. To menu umozliwia
upewnienie sie, ze konfiguracja dziata prawidiowo.

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

Element menu

Opis

Podsumowanie

Zawiera informacje o tym, skad przemiennik czestotliwosci aktualnie

start/stop/wartos¢ pobiera polecenia startu i stopu oraz warto$¢ zadang. Ten widok jest
zadana aktualizowany w czasie rzeczywistym.

Jesli przemiennik nie jest uruchamiany ani zatrzymywany zgodnie

z oczekiwaniami lub dziata z niewtasciwg predkoscig, nalezy uzy¢

tego widoku, aby dowiedzie¢ sie, jaka jest przyczyna tej sytuaciji.
Stan limitu Ten widok zawiera informacje o wszystkich limitach, ktore aktualnie

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

Aktywne btedy

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

Aktywne ostrzezenia

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

Aktywne przerwania

Ten widok zawiera do pieciu jednoczesnych aktywnych przerwan startu
oraz informacje o sposobie ich usuniecia.

Dziennik bteddéw i
zdarzen

Ten widok zawiera bfedy, ostrzezenia oraz inne zdarzenia, ktore wystapity
w przemienniku czestotliwosci.

Nacisnij pozycje Szczegély, aby dla kazdego zapisanego btedu
wyswietli¢ kod btedu, czas i wartosci parametréw (sygnaty aktualne

i stowa stanu) 05.80... zapisane w chwili wystgpienia btedu.

Magistrala
komunikacyjna

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

Profil obcigzenia

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

Lokal ¢ (™ ACSHB0 +0.0 Hz

Informacje systemowe

Przemiennik czes

0R code

[ 3
Panel sterowania -
[ 3
93 Mazwa gniazda modulbbidé21 -

Wstecz 12:14 Wybierz

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

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

Ponizsza tabela przedstawia r6zne widoki w menu Informacje systemowe.

Element menu Opis Powiazane
ustawienie
Przemiennik Przedstawia nastepujgce informacje dotyczgce 07.05 Wersja opr.
czestotliwosci przemiennika czestotliwosci: sprzgtowego
07.07 Wersja pak.
Lnkal.(b r‘ ACSHE0 F0.0H:z fadowania
Przemiennik czestotliwosci
|0 magistrali panelu: 1
Mazwa produk: ALCSHED
Typ produktu: ALCSHED
Program aplikacyjny: ASCKZ +2.04.00
Wiersja LP: ASCDZ2 20400

Wiersja kopil zapasowe):  00.07.00.00

Wstecz 17:25

Panel sterowania Przedstawia nastepujgce informacje dotyczace
panelu sterowania:

Lokal. ¢ ™ ACSAED +0.0Hz
Panel sterowania ——
Typ produktu: ALS-AP-3
Wersja sprzetu: D
Flash AT32
Program aplikacyjny: GPAPS 580
MNumer seryny: 0338163358
Data produke)i: 11102013

Wastecz 1725
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Element menu

Opis

Powigzane
ustawienie

Kod QR

Przemiennik czestotliwosci generuje kod QR

(lub serig kodéw QR) z danymi identyfikacyjnymi
przemiennika, informacjami o najnowszych
zdarzeniach oraz wartosciami stanu i parametrami
licznikéw. Kod QR mozna odczyta¢ przy uzyciu
urzgdzenia przenosnego z zainstalowang aplikacjg
serwisowg ABB, a nastepnie wysta¢ go do
przeanalizowania przez personel firmy ABB.

Gniazdo modutu
opcjonalnego x

Pokazuje nastepujgce informacje o tej opcji w tym
gniezdzie:

Lokal ¢ (™ ACSH80 =0.0 Hz

Przemiennik czestotliwosci

|0 magistrali panelu: 1
MNumer seryny: 4174640053
MNazura produktu: ACIHAD
Typ produkru: ALS580
Wersja LP: ASCD24271.00

Wersja kopii zapasowe)  00.01.00.00

Proararn anhbacwin

Wstecz 12:13
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Menu Wydajnos¢ energetyczna

Lokal ¢ ™ ACSHB0 %00 obr./min

Wydajnosé energetyczna

4507 Zanszczedzona kwota D28 €
4510 taceznie zaoszez... 1.0 tona metr
07.50 k'Wh w biezqee) go.. 0.00 k'Wh
07.51 kWh W pnprzednle] 0.00 kWh

Wstecz 09:28 Wyswmtl

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

Menu Wydajnos¢ energetyczna udostepnia informacje dotyczace wydajnosci
energetycznej, takie jak zaoszczedzona energia i zuzycie energii. Mozna rowniez
skonfigurowac¢ ustawienia obliczen energii.

Ponizsza tabela przedstawia wartosci wydajnosci energetycznej, ktére sg
wyswietlane w menu Wydajnos¢é energetyczna, a takze mozliwe do
skonfigurowania ustawienia obliczeh.

Element menu Opis Powigzane

ustawienie
Zaoszczedzona Zaoszczedzona energia w kKWh w poréwnaniu 45.04 Zaoszczedzona
energia z bezposrednim podtgczeniem silnika do sieci. energia
Zaoszczedzona Powigzane oszczednosci pieniezne w poréwnaniu [45.07 Zaoszczedzona
kwota z bezposrednim podtgczeniem silnika do sieci kwota

(bez przemiennika czestotliwosci).

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

tacznie Ograniczenie emisji CO2 w tonach metrycznych  |45.10 Lacznie

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

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

godzinie energia zuzyta w ciggu ostatnich 60 minut godzinie

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

kWh w poprzedniej |Zuzycie energii podczas poprzedniej godziny. 01.51 kWh w

godz. Wartos¢ parametru 01.57 kWh w poprzedniej poprzedniej godzinie
godzinie jest zapisywana tutaj, gdy jej wartosci bylty
gromadzone przez 60 minut.

kWh w biezgcym Zuzycie energii w biezgcym dniu. Jest to energia |01.52 kWh w biezgcym
dniu zuzyta w ciggu ostatnich 24 godzin (niekoniecznie |dniu

z ciggtej eksploataciji), gdy dziatat przemiennik
czestotliwosci. Nie jest to energia z dnia
kalendarzowego.
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Element menu Opis Powiagzane
ustawienie
kWh w poprzednim |Zuzycie energii w poprzednim dniu. Wartos¢ 01.53 kWh w

dniu

parametru 01.53 kWh w poprzednim dniu jest
zapisywana tutaj, gdy jej warto$¢ byta gromadzona
przez 24 godziny.

poprzednim dniu

Konfiguracja

W tym podmenu mozna skonfigurowaé ustawienia
obliczen energii.

Optymalizator energii

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

45.11 Optymalizator
energii

Taryfa energetyczna
1

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

45.12 Taryfa
energetyczna 1

Taryfa energetyczna
1

Definiuje taryfe energetyczng 2 (cene energii
na kWh).

45.13 Taryfa
energetyczna 2

Wybér taryfy

Woybiera (lub definiuje zrédto, ktdre wybiera), ktora
zdefiniowana taryfa energetyczna jest uzywana.

45.14 Wybér taryfy

Wspoicz. konwersiji
CO2

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

45.18 Wspotczynnik
konwersji CO2

Moc poréwnawcza

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

45.19 Moc
poréwnawcza

Reset kalkulacji

Resetuje parametry licznika oszczednosci, np.

45.21 Resetujobliczenia
energii

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

w obliczeniach energii.
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Menu Kopie zapasowe
Lokal> ™ ACS5ED $00Hz| |[Lokal®  ¢™ ACSHA0 +0.0Hz
Kopie zapasowe ALCSH80 18.02.2020 autom. k. za... -
Litwarz kopie zap: g, -
[a] ACS580 18.02.2020 autom. k. z..» A Przywrdc wszystkie parametry
[ ACS580 06.04.2020 - ‘Wyybierz grupe przywr. param. -
[ ACS58028.11.2014 3 Wivhierz zestauy uzytkownika 3
Wivhierz elementy danych prod. -
Wstecz 12:12 Wybierz | |Wstecz 12:12 Webings

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

Informacje o kopiach zapasowych i odzyskiwaniu mozna znalez¢ w sekcji Tworzenie i
przywracanie kopii zapasowej na stronie 200.

Menu opcji

Lokaln. € (™ ACS580 $00Hz| |Lokal® (™ ACE5AN =0.0Hz

Hz

Cezgstotliwose wyjsei.., U UU| Opcje

Warto adana

Prad silnika
\ A,

Irniana kierunku

UUU]’ Wyhdr przemiennika -

Maoment silnika Edytu) widok .g#émrny >
kS 0.0 A : iy
Opcje 18:31 Menu| |Wyjd: 1213 Wybierz

Aby przej$¢ do menu Opcje, nalezy nacisngé przycisk Opcje ((—) w dowolnym
widoku gtéwnym. Ponizsza tabela zawiera informacje o réznych opcjach dostepnych

w menu Opcje.

Element menu

Opis

Wartos¢ zadana

Mozna zmieni¢ warto$¢ zadang, ktdra jest widoczna w prawym goérnym
rogu panelu.

Zmiana kierunku

Informuje o znaku aktywnej wartosci zadanej miedzy kierunkiem
dodatnim i ujemnym. Bezwzgledna warto$¢ zadana nie jest zmieniana.

Wybor przemiennika

Przemiennik czestotliwosci do monitorowania lub sterowania mozna
wybrac¢ z listy przemiennikéw czestotliwosci podtgczonych do magistrali
panelu. Mozna takze wyczyscic te liste przemiennikdw czestotliwosci.
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Element menu

Opis

Edytuj widok gtéwny

Mozna edytowac¢ widoki gtéwne. Przewin przy uzyciu przyciskéw ze
strzatkami (<) i (»]) do ekranu gtéwnego, ktéry ma byé¢ edytowany.
Wybierz gniazdo wyswietlania, tzn. aktualny parametr, ktéry ma by¢
edytowany (na ekranie gtéwnym jest wyswietlany jeden z trzech
parametrow). Edytuj parametr i sposéb jego wyswietlania.

Lokal ¢ ™ ACSHBO

+0.0 Hz

Hz

[Ezestotliwus’é wySciowa

0.00)

rad silnika

Mament silnika

%
Gotowe 12:13 Edytuj
Lokal.¢ ™ ACSHE0 0.0 Hz

Obszar wyswietlacza

Parametr:
aryl wydwietlania:
Wyéwietla) dziesietne:

Minimum sygnafu:

Mazwa wyswietiana:  "Prad silnika"

iczbnwn
2

0.00 A

Gotowe 1213

Edytuj

Aktywne btedy

Wyswietla aktywne btedy.

Aktywne ostrzezenia

Wyswietla aktywne ostrzezenia.

Aktywne przerwania

Wyswietla aktywne przerwania.
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Makra sterowania

Zawartos¢ tego rozdziatu

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

Ogdlne

Makra sterowania to zestawy domysinych wartosci parametréw odpowiadajgce
okreslonym konfiguracjom sterowania. Podczas uruchamiania przemiennika
czestotliwosci uzytkownik zwykle wybiera najlepiej pasujgce makro sterowania jako
punkt startowy, a nastepnie wprowadza wszelkie niezbedne zmiany majgce
dostosowac¢ ustawienia do przeznaczenia przemiennika czestotliwosci. W efekcie
liczba zmian wprowadzanych przez uzytkownika jest duzo mniejsza niz w przypadku
tradycyjnego programowania przemiennika czestotliwosci.

Makra sterowania mozna wybiera¢ w menu Ustawienia: Menu - Ustawienia - Makro
lub parametr 96.04 Wybér makra (str. 458).

Uwaga: W§zystkie .makra $g przeznaczone Lokal® €™ ALSHE0 =0.0 rpm
do uzywania w tr){ble.skalamym oprocz rTlakra Sprawd? limity silnika S
ABB standard, ktore jest dostepne w dwdch . . -

. . ) . Imieniono wartosci znamionowe. W
wersjach. Aby uzywac sterowania razie koniecznosci nalezy skorygowac
wektorowego, nalezy wykonac te czynnosci: liriey:

. Wybraé makro ABB standard (Wektor)_ Min. FIFE_!II“{ 56 S1500.00 rpm -
L .- . . Maks. predkose 1500.00 rprnow

» Sprawdzi¢ wartosci znamionowe silnika: 't a , ok a
Menu - Ustawienia - Silnik - Wartosci Wstecz 16:50 Dalej

Znamionowe

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

Jest to domysine makro. Udostepnia ono dwuprzewodowg konfiguracje I/O ogolnego
przeznaczenia z trzema statymi predkosciami. Jeden sygnat jest uzywany do
uruchamiania i zatrzymywania silnika, a drugi do wyboru kierunku. Makro ABB
standard uzywa sterowania skalarnego. Do sterowania wektorowego nalezy uzywaé
makra ABB standard (wektor) (str. 86).

Domysline przytacza sterowania makra ABB standard

X1 Napiecie odniesienia oraz wejscia i wyjscia analogowe
1 SCR Ekran kabla sygnatowego
2 Al1 Zewnetrzna wartos¢ zadana czestotliwosci 1: 0...10 Vo)
3 AGND Masa obwodu wejécia analogowego
4 +10V Napiecie odniesienia 10 V DC
5 Al2 Nie skonfigurowanoe)
6 AGND Masa obwodu wejécia analogowego
7 AO1 Czestotliwosé wyjsciowa: 0...20 mA®
8 AO2 Prad silnika: 0...20 mA
AGND Masa obwodu wyjscia analogowego

X2iX3 Wyijscie napigcia pomocniczego i programowalne wejscia cyfrowe

+24V Wyjécie napiecia pomocniczego +24 V DC, maks. 250 mA
DGND Masa wyjécia napigcia pomocniczego
DCOM Masa dla wszystkich wej$¢ cyfrowych

DI1 Stop (0)/Start (1)

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

DI3 Wybor statej czestotliwosci”)

DI4 Wyboér statej czestotliwosci”

DI5 Zestaw ramp 1 (0) / Zestaw ramp 2 (1)%

DI6 Nie skonfigurowano

X6, X7, X8 Wyjscia przekaznikowe

RO1C Gotowos¢ do pracy
:| 250 VAC/30VDC
- 2A

Bieg
250 VAC/30V DC

Biad (-1)
:u 250 VAC /30 V DC
RO3B — 2A

Whbudowana magistrala komunikacyjna

29 B+ Whbudowany adapter Modbus RTU (EIA-485) Patrz
rozdziat Sterowanie przez magistrale komunikacyjng
30 A- za posrednictwem wbudowanego interfejsu
31 DGND komunikacyjnego EFB na str. 565.
S4 TERM Przetgcznik terminacji dla tgcza szeregowego
S5 BIAS Przetgcznik bias dla tgcza szeregowego
X4 Bezpieczne wytgczanie momentu
34 ouT1 Bezpieczne wytgczanie momentu (STO). Polgczenie
35 OouUT2 fabryczne. Oba obwody muszg by¢ zamknigte, aby byto
4) 36 SGND mozliwe uruchomienie przemiennika czestotliwosci.
4) Patrz rozdziat Funkcja bezpiecznego wytgczania
37 IN1 momentu w Podreczniku uzytkownika przemiennika
38 IN2 czestotliwosci.
Patrz uwagi na X10 24V AC/IDC

nastgpnej stronie. 5) 24V ACIDC+in | Tylko R6...R11: Zew. Wejscie 24 VV AC/DC zasilajace
24V AC/DC-in |jednostke sterujgca, gdy gtéwne zasilanie jest odigczone.




Rozmiary zaciskéw:

R1...R5: 0,2...2,5 mm? (zaciski +24V, DGND, DCOM, B+, A-)
0,14...1,5 mm? (zaciski DI, Al, AO, AGND, RO, STO)
R6...R11: 0,14...2,5 mm? (wszystkie zaciski)

Momenty dokrecania: 0,5...0,6 N m (0,4 Ibf-ft)

Uwagi:

1)

parametrow 28 tancuch w. zad. czestotliwosci.

DI3 Di4 Operacja/Parametr

0 0 Ustawienie czestotliwosci przez wejscie Al1
1 0 28.26 Stata czestotliwosc 1

0 1 28.27 Stata czestotliwos$¢ 2

1 1 28.28 Stata czestotliwo$¢ 3

2)

DI5

Zestaw ramp

Parametry

0

1

28.72 Czestotliwosc: czas przysp. 1
28.73 Czestotliwosc: czas zwaln. 1

1

2

28.74 Czestotliwosc: czas przysp. 2
28.75 Czestotliwosc: czas zwaln. 2

3)

uziemiajgcej dla kabli sterowania.

4)
5)

6)

Fabryczne potgczenie za pomoca zworek.

parametréw odpowiednio 72.15, 12.251 13.15.

Sygnaly wejsciowe

* Warto$¢ zadana czegstotliwosci z wejscia analogowego (Al1)
*  Wybér startu/stopu (DI1)

*  Wybér kierunku (DI2)

*  Wybor statej czestotliwosci (DI3, DI4)
*  Wybor zestawu ramp (1 z 2) (DI5)

Sygnaly wyjsciowe

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

*  Wyjscie przekaznikowe 1: Gotowos¢ do pracy

*  Wyjscie przekaznikowe 2: Praca

*  Wyjscie przekaznikowe 3: Btad (-1)
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Patrz Menu - Ustawienia - Start, stop, wartos¢ zadana - State czestotliwosci lub grupa

Patrz Menu - Ustawienia - Rampy lub grupa parametréw 28 taricuch w. zad. czestotliwosci.

Nalezy uziemi¢ obwodowo zewnetrzny ekran kabla pod zaciskiem uziemiajgcym na listwie

Tylko obudowy R6...R11 majg zaciski 40 i 41 dla wejscia zasilania zewnetrznego 24 VV AC/DC.
Tryb prgdowy lub napieciowy dla wejs¢ Al1 i Al2 oraz wyjscia AO1 nalezy wybra¢ za pomocg
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ABB standard (wektor)

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

Domysine przytacza sterowania makra ABB standard (wektor)

1...10kQ

X1

Napiecie odniesienia oraz wejécia i wyjscia analogowe

SCR

Ekran kabla sygnatowego

Al

Zewnetrzna wartos$é zadana predkosci 1: 0...10 V'8

AGND

Masa obwodu wejscia analogowego

+10V

Napigcie odniesienia 10 V DC

Al2

Nie skonfigurowano®

AGND

Masa obwodu wejscia analogowego

AO1

Czgstotliwosé wyjsciowa: 0...20 mA®)

0N AEWN =

AO2

Prad silnika: 0...20 mA

AGND

Masa obwodu wyjscia analogowego

Wyijscie napigcia

pomocniczego i programowalne wejscia cyfrowe

+24V

Wyijscie napiecia pomocniczego +24 V DC, maks. 250 mA

Patrz uwagi na
nastepnej stronie.

DGND

Masa wyj$cia napiecia pomocniczego

DCOM

Masa dla wszystkich wej$¢ cyfrowych

DI1

Stop (0)/Start (1)

DI2

Do przodu (0)/Do tytu (1)

DI3

Wybér predkosci’)

DI4

Wybér predkosci)

DI5

Zestaw ramp 1 (0) / Zestaw ramp 2 (1)2)

DI6

Nie skonfigurowano

Wyjscia przekazn

ikowe

RO1C

Gotowos¢ do pracy
250 VAC/30VDC
2A

Bieg
250 VAC/30VDC
2A

RO3B

Btad (-1)
250 VAC /30 V DC
2A

Wbudowana magistrala komunikacyjna
29 B+ Whbudowany adapter Modbus RTU (EIA-485) Patrz
30 A rozdzigﬂ Sterowanie przez magistrale komunikacyjng
za posrednictwem wbudowanego interfejsu
31 DGND komunikacyjnego EFB na str. 565.
S4 TERM Przetgcznik terminacji dla tgcza szeregowego
S5 BIAS Przetacznik bias dla tgcza szeregowego
X4 Bezpieczne wytgczanie momentu
|_ 34 ouT1 Bezpieczne wylgczanie momentu (STO). Polgczenie
35 ouT2 fabryczne. Oba obwody muszg by¢ zamknigte, aby byto
4)L 36 SGND mozliwe uruchomienie przemiennika czestotliwosci.
37 IN1 Patrz rozdziat Funkcja bezpiecznego wytgczania momentu
38 IN2 w Podreczniku uzytkownika przemiennika czestotliwosci.
X10 24 V AC/DC

5) 24 V AC/DC+ in
24 V AC/DC-in

Tylko R6...R11: Zew. Wejscie 24 V AC/DC zasilajgce
jednostke sterujaca, gdy gtéwne zasilanie jest odtgczone.
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Rozmiary zaciskéw:
R1...R5: 0,2...2,5 mm? (zaciski +24V, DGND, DCOM, B+, A-)
0,14...1,5 mm? (zaciski DI, Al, AO, AGND, RO, STO)
R6...R11: 0,14...2,5 mm? (wszystkie zaciski)

Momenty dokrecania: 0,5...0,6 N m (0,4 Ibf-ft)

Uwagi:
1) Patrz Menu - Ustawienia - Start, stop, wartos¢ zadana - State predkosci lub grupa
parametrow 22 Wybér wart. zadanej predkoSci.

DI3 Di4 Operacja/Parametr

0 0 Ustawienie predkosci przez wejscie Al1
1 0 22.26 Predko$c stata 1

0 1 22.27 Predkosc stata 2

1 1 22.28 Predko$c¢ stata 3

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

DI5 |Zestaw ramp |Parametry

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

23.15 Czas zwalniania 2

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

uziemiajgcej dla kabli sterowania.

4) Fabryczne potgczenie za pomoca zworek.

5 Tylko obudowy R6...R11 majg zaciski 40 i 41 dla wejscia zasilania zewnetrznego 24 VV AC/DC.

6) Tryb prgdowy lub napieciowy dla wejs¢ Al1 i Al2 oraz wyjscia AO1 nalezy wybra¢ za pomoca

parametrow odpowiednio 72.15, 12.251 13.15.
Sygnaty wejsciowe
* Warto$¢ zadana predkosci z wejscia analogowego (Al1)
*  Wybér startu/stopu (DI1)
*  Wybér kierunku (DI2)
*  Wybor statej predkosci (DI3, DI4)
*  Wybor zestawu ramp (1 z 2) (DI5)

Sygnaly wyjsciowe

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

*  Wyjscie przekaznikowe 1: Gotowos¢ do pracy

*  Wyjscie przekaznikowe 2: Praca

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

To makro jest uzywane, gdy przemiennik czestotliwosci jest kontrolowany przy uzyciu
chwilowych przyciskdéw. Udostepnia ono trzy state predkosci. Aby wigczyé to makro,
nalezy je wybra¢ w menu Ustawienia lub ustawi¢ parametr 96.04 Wybér makra na

wartos¢ 3-przewodowe.

DomysIne przylacza sterowania dla makra 3-przewodowego

Xi

1...10 kQ

0N ORE WN =

Vi

I | I

Napigcie odniesienia oraz wejscia i wyjscia analogowe

SCR Ekran kabla sygnatowego
All Zewnetrzna warto$¢ zadana predkoscilczestotliwosci 1: 0...10 V'6)
AGND Masa obwodu wejécia analogowego
+10V Napiecie odniesienia 10 V DC
Al2 Nie skonfigurowanoe)
AGND Masa obwodu wejécia analogowego
AO1 Czestotliwos¢ wyjsciowa: 0...20 mA®
AO2 Prad silnika: 0...20 mA
AGND Masa obwodu wyjscia analogowego
Wyjscie napiecia pomocniczego i programowalne wejscia cyfrowe
+24V Wyijscie napiecia pomocniczego +24 V DC, maks. 250 mA
DGND Masa wyjécia napigcia pomocniczego
DCOM Masa dla wszystkich wej$¢ cyfrowych
DI1 Start (impuls £ )
DI2 Stop (impuls ¥_)
DI3 Do przodu (0)/Do tytu (1)
Dl4 Wybor statej predkosci/czestotliwosci?)
DI5 Wybor statej predkosci/czestotliwosci?)
DI6 Nie skonfigurowano

Wyijscia przekaznikowe

RO1C

Gotowos¢ do pracy
:l 250 VAC/30V DC
— 2A

Bieg
:| 250 VAC/30V DC
- 2A

RO3B

Btad (-1)
:| 250 VAC /30 V DC
- 2A

Wbudowana magistrala komunikacyjna

29 B+ Wbudowany adapter Modbus RTU (EIA-485) Patrz
30 A rozdziat Sterowanie przez magistrale komunikacyjng
za posrednictwem wbudowanego interfejsu

31 DGND komunikacyjnego EFB na str. 565.

S4 TERM Przetgcznik terminacji dla tgcza szeregowego

S5 BIAS Przetacznik bias dla tgcza szeregowego

X4 Bezpieczne wytgczanie momentu

5 ouT Bezpieczne wytaczanie momentu (STO). Potaczenie

35 ouT2 fabryczne. Oba obwody muszg by¢ zamkniete, aby bylo
4) 4) 36 SGND mozliwe uruchomienie przemiennika czestotliwosci.

37 IN1 Patrz rozdziat Funkcja bezpiecznego wytgczania momentu

38 IN2 w Podreczniku uzytkownika przemiennika czestotliwosci.

Patrz uwagi na X10 24V AC/DC

nastepnej stronie.

4V AC/DC+in | Tylko R6...R11: Zew. Wejscie 24 V AC/DC zasilajace

5) “ 2
24 \/ AC/DC-in |jednostke sterujgca, gdy gtéwne zasilanie jest odtgczone.
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Rozmiary zaciskéw:
R1...R5: 0,2...2,5 mm? (zaciski +24V, DGND, DCOM, B+, A-)
0,14...1,5 mm? (zaciski DI, Al, AO, AGND, RO, STO)
R6...R11: 0,14...2,5 mm? (wszystkie zaciski)

Momenty dokrecania: 0,5...0,6 N m (0,4 Ibf-ft)
Uwagi:

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

2) W sterowaniu skalarnym (domysine): Patrz Menu - Ustawienia - Start, stop, wartos¢
zadana - State czestotliwosci lub grupa parametrow 28 tancuch w. zad. czestotliwosci.
W sterowaniu wektorowym: Patrz Menu - Ustawienia - Start, stop, wartos¢ zadana - State
predkosci lub grupa parametrow 22 Wybér wart. zadanej predko$ci.

DI4 |DI5 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 Stafa czestotliwosc 2 22.27 Predkosc stata 2
1 1 28.28 Stata czestotliwosc¢ 3 22.28 Predkosc stata 3

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

uziemiajgcej dla kabli sterowania.

4) Fabryczne potgczenie za pomocg zworek.

5 Tylko obudowy R6...R11 majg zaciski 40 i 41 dla wejscia zasilania zewnetrznego 24 V AC/DC.

6) Tryb prgdowy lub napieciowy dla wejs¢ Al1 i Al2 oraz wyj$cia AO1 nalezy wybra¢ za pomoca

parametréw odpowiednio 72.15, 12.25i 13.15.
Sygnaty wejsciowe
* Warto$¢ zadana predkosci/czestotliwosci z wejscia analogowego (Al1)
» Start, impuls (DI1)
e Stop, impuls (DI2)
*  Wybor kierunku (DI3)
*  Wybor statej predkosci/czestotliwosci (D14, DI5)

Sygnaty wyjsciowe

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

¢ Wyjscie przekaznikowe 1: Gotowos$¢ do pracy

¢ Wyjscie przekaznikowe 2: Praca

*  Wyjscie przekaznikowe 3: Biad (-1)
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Makro alternatywne

To makro udostepnia konfiguracje I/O, w przypadku ktérej jeden sygnat uruchamia silnik
w kierunku do przodu, a drugi sygnat uruchamia silnik w kierunku do tytu. Aby wigczy¢ to
makro, nalezy je wybra¢ w menu Ustawienia lub ustawi¢ parametr 96.04 Wybor makra
na warto$¢ Alternatywne.

Domysine przytacza sterowania dla makra alternatywnego

XI Napigcie odniesienia oraz wejscia i wyjscia analogowe
1 SCR Ekran kabla sygnatowego
2 All Zewnetrzna wartos¢ zadana predkosci/czestotliwosci 1: 0...10 Vo)
3 AGND Masa obwodu wejscia analogowego
4 +10V Napigcie odniesienia 10 V DC
5 Al2 Nie skonfigurowano®
6 AGND Masa obwodu wejscia analogowego
7 AO1 Czestotliwos¢ wyjsciowa: 0...20 mA®)
8 AO2 Prad silnika: 0...20 mA
AGND Masa obwodu wyjscia analogowego

X2i X3 Wyjécie napiecia pomocniczego i programowalne wejscia cyfrowe

+24V Wyijscie napiecia pomocniczego +24 V DC, maks. 250 mA
DGND Masa wyjécia napigcia pomocniczego
DCOM Masa dla wszystkich wej$¢ cyfrowych

—"— DI1 Start do przodu; Jesli DI1 = DI2: Stop

] DI2 Start do tytu

—" DI3 Wyboér statej predkosci/czestotliwosci')

—" DI4 Wyboér statej predkosci/czestotliwosciT)

" DI5 Zestaw ramp 1 (0) / Zestaw ramp 2 (1)?

— DI6 Zezwolenie na bieg; w przypadku wartosci

0 przemiennik czestotliwosci zostaje zatrzymany
Wyjscia przekaznikowe

RO1C Gotowos¢é do pracy
:l 250 VAC/30VDC
— 2A
Bieg
:| 250 VAC/30VDC
— 2A
Blad (-1)
:| 250 VAC/30VDC
RO3B = 2A

Wbudowana magistrala komunikacyjna

29 B+ Whbudowany adapter Modbus RTU (EIA-485) Patrz rozdziat
30 A- Sterowanie przez magistrale komunikacyjna
za posrednictwem wbudowanego interfejsu komunikacyjnego
31 DGND EFB na str. 565.
S4 TERM Przetgcznik terminacii dla tgcza szeregowego
S5 BIAS Przetgcznik bias dla tgcza szeregowego
X4 Bezpieczne wytgczanie momentu
) ouTt Bezpieczne wytgczanie momentu (STO). Potgczenie
2 35 ouT2 fabryczne. Oba obwody musza by¢ zamkniete, aby bylo
4) 36 SGND mozliwe uruchomienie przemiennika czestotliwosci. Patrz
37 IN1 rozdziat Funkcja bezpiecznego wylgczania momentu
38 N2 w Podreczniku uzytkownika przemiennika czestotliwosci.
Patrz uwagi na X10 24V AC/DC

nastepnej stronie. 5) 24V AC/DC+in | Tylko R6...R11: Zew. Wejscie 24 V AC/DC zasilajace
24V AC/IDC-in |jednostke sterujgca, gdy gtéwne zasilanie jest odifgczone.
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Rozmiary zaciskéw:
R1...R5: 0,2...2,5 mm? (zaciski +24V, DGND, DCOM, B+, A-)
0,14...1,5 mm~ (zaciski DI, Al, AO, AGND, RO, STO)
R6...R11: 0,14...2,5 mm? (wszystkie zaciski)

Momenty dokrecania: 0,5...0,6 N m (0,4 Ibf-ft)
Uwagi:

1) W sterowaniu skalarnym (domysine): Patrz Menu - Ustawienia - Start, stop, wartos¢
zadana - State czestotliwosci lub grupa parametrow 28 tancuch w. zad. czestotliwosci.
W sterowaniu wektorowym: Patrz Menu - Ustawienia - Start, stop, wartos¢ zadana - State
predkosci lub grupa parametrow 22 Wybér wart. zadanej predkoSci.

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) W sterowaniu skalarnym (domysine): Patrz Menu - Ustawienia - Rampy lub grupa
parametréw 28 tarncuch w. zad. czestotliwosci.

W sterowaniu wektorowym: Patrz Menu - Ustawienia - Rampy lub grupa parametrow
23 Rampa wart. zad. predkosci.

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

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

Fabryczne potgczenie za pomocg zworek.

Tylko obudowy R6...R11 majg zaciski 40 i 41 dla wejscia zasilania zewnetrznego 24 VV AC/DC.

Tryb pradowy lub napieciowy dla wejsé Al1 i Al2 oraz wyj$cia AO1 nalezy wybra¢ za pomoca
parametrow odpowiednio 72.15, 12.25i 13.15.

4)
5)
6)

Sygnaty wejsciowe

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

Uruchomienie silnika do tytu (DI2)

Wybdr statej predkosci/czestotliwosci (D13, DI4)

Wybér zestawu ramp (1 z 2) (DI5)

Zezwolenie na bieg (DI16)

Sygnaty wyjsciowe

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

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

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

To makro umozliwia dostosowywanie predkosci przy uzyciu dwoch przyciskéw lub
niedrogiego interfejsu dla sterownikow PLC, ktéry zmienia predko$c silnika tylko przy
uzyciu sygnatéw cyfrowych. Aby wigczy¢é makro, nalezy je wybra¢ w menu Ustawie-
nia lub ustawi¢ parametr 96.04 Wybor makra na warto$¢ Potencjometr silnika.

DomyslIne przytgcza sterowania dla makra Potencjometr silnika

XI Napiecie odniesienia oraz wejécia i wyjscia analogowe

1 SCR Ekran kabla sygnatowego
2 Al Nie skonfigurowano®
3 AGND Masa obwodu wejscia analogowego
4 +10V Napigcie odniesienia 10 V DC
5 Al2 Nie skonfigurowano®
6 AGND Masa obwodu wejscia analogowego
maks. 7 AO1 Czestotliwos¢ wyjsciowa: 0...20 mA®)
500 Q 8 AO2 Prad silnika: 0...20 mA
AGND Masa obwodu wyjscia analogowego
Wyijscie napiecia pomocniczego i programowalne wejscia cyfrowe
+24V Wyjscie napiecia pomocniczego +24 V DC, maks. 250 mA
DGND Masa wyjscia napigcia pomocniczego
DCOM Masa dla wszystkich wejs¢ cyfrowych
— " DI1 Stop (0)/Start (1)
DI2 Do przodu (0)/Do tytu (1)
DI3 Wzrost wartosci zadanej”
DI4 Obnizenie wartosci zadanej”)
"
DI5 Stata czestotliwosé/predkosé 12
L DI6 Zezwolenie na bieg; w przypadku wartosci

0 przemiennik czestotliwosci zostaje zatrzymany
Wyijscia przekaznikowe

RO1C Gotowos¢ do pracy
250 VAC/30V DC
- 2A
Bieg
:| 250 VAC/30V DC
- 2A
Btad (-1)
: 250 VAC/30V DC
RO3B L 2A
Wbudowana magistrala komunikacyjna
29 B+ Whbudowany adapter Modbus RTU (EIA-485) Patrz
30 A- rozdziat Sterowanie przez magistrale komunikacyjng
za posrednictwem wbudowanego interfejsu
31 DGND komunikacyjnego EFB na str. 565
S4 TERM Przetgcznik terminacji dla tgcza szeregowego
S5 BIAS Przetgcznik bias dla tgcza szeregowego
X4 Bezpieczne wytgczanie momentu
32 ouTH Bezpieczne wytgczanie momentu (STO). Potgczenie
4 35 OouT2 fabryczne. Oba obwody musza by¢ zamknigte, aby byto
4) ) 36 SGND mozliwe uruchomienie przemiennika czestotliwosci. Patrz
rozdziat Funkcja bezpiecznego wytgczania momentu w
37 IN1 brafabis - vY19e 1S
33 N2 Podreczniku uzytkownika przemiennika czestotliwosci.

X10 24 V AC/DC

Patrz uwagina 5) 24V AC/DC+in | Tylko R6...R11: Zew. Wejscie 24 V AC/DC zasilajgce
nastepnej stronie. 24V AC/DC-in | jednostke sterujaca, gdy gtéwne zasilanie jest odtgczone.
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Rozmiary zaciskéw:
R1...R5: 0,2...2,5 mm? (zaciski +24V, DGND, DCOM, B+, A-)
0,14...1,5 mm? (zaciski DI, Al, AO, AGND, RO, STO)
R6...R11: 0,14...2,5 mm? (wszystkie zaciski)

Momenty dokrecania: 0,5...0,6 N m (0,4 Ibf-ft)

Uwagi:
1) Jesli oba wejscia DI3 i DI4 sg aktywne lub nieaktywne, warto$¢ zadana
czestotliwosci/predkosci pozostaje bez zmian.

Istniejgca warto$¢ zadana czestotliwosci/predkosci jest przechowywana podczas
zatrzymania i wytgczenia.

2) W sterowaniu skalarnym (domysine): Patrz Menu - Ustawienia - Start, stop, wartos¢

zadana - State czestotliwosci lub parametr 28.26 Stafa czestotliwosc 1.
W sterowaniu wektorowym: Patrz Menu - Ustawienia - Start, stop, warto$¢ zadana - State
predkosci lub grupa parametrow 22.26 Predko$¢ stafa 1.

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

uziemiajgcej dla kabli sterowania.

4) Fabryczne potgczenie za pomocg zworek.

5 Tylko obudowy R6...R11 majg zaciski 40 i 41 dla wejscia zasilania zewnetrznego 24 VV AC/DC.

6) Tryb prgdowy lub napieciowy dla wejs¢ Al1 i Al2 oraz wyjscia AO1 nalezy wybra¢ za pomocag

parametrow odpowiednio 72.15, 12.25i 13.15.
Sygnaty wejsciowe

*  Wybor startu/stopu (DI1)

*  Wybér kierunku (DI2)

*  Wazrost wartosci zadanej (DI3)

* Obnizenie wartosci zadanej (D14)

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

Sygnaly wyjsciowe

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

*  Wyjscie przekaznikowe 1: Gotowosc¢ do pracy

* Wyjscie przekaznikowe 2: Praca

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

To makro moze by¢ uzywane podczas przetgczania miedzy dwoma zewnetrznymi
urzgdzeniami sterowania, gdy jest to potrzebne. Oba majg wiasne sterowanie i sygnaty
wartosci zadanej. Jeden sygnat jest uzywany do przetgczania miedzy nimi. Aby wigczy¢
to makro, nalezy je wybra¢ w menu Ustawienia lub ustawi¢ parametr 96.04 Wybor
makra na warto$¢ Recznie/ automatycznie.

DomyslIne przylacza sterowania dla makra sterowania
recznego/automatycznego

XI Napiecie odniesienia oraz wejécia i wyjscia analogowe

1 SCR Ekran kabla sygnatowego
1...10 kQ 2 Al1 Zewngtrzna wartos¢ zadana predkoscilczgstotliwosci (reczna): 0...10 V)
3 AGND Masa obwodu wejscia analogowego
4 +10V Napigcie odniesienia 10 V DC
5 Al2 $¢ zadana predkoscil iwosci 4..20mAM)
pal 6 AGND Masa obwodu wejscia analogowego
maks. I% 4 AO1 Czestotliwosé wyjsciowa: 0...20 mAD)
500 Q . 8 AO2 Prad silnika: 0...20 mA
AGND Masa obwodu wyjscia analogowego
Wyjscie napigcia pomocniczego i programowalne wejscia cyfrowe
+24V Wyjscie napiecia pomocniczego +24 V DC, maks. 250 mA
DGND Masa wyj$cia napiecia pomocniczego
DCOM Masa dla wszystkich wej$¢ cyfrowych
DI1 Stop (0) / Start (1) (Sterowanie reczne)
DI2 Do przodu (0) / Do tytu (1) (Sterowanie reczne)
—" DI3 Sterowanie reczne (0) / Sterowanie automatyczne (1)
- DI4 Zezwole_nie na bieg; w pr;ypadku_wartoéci
0 przemiennik czestotliwosci zostaje zatrzymany
" DI5 Do przodu (0) / Do tytu (1) (Sterowanie automatyczne)
DI6 Stop (0) / Start (1) (Sterowanie automatyczne)
Wyjscia przekaznikowe
RO1C Gotowos¢ do pracy
: 250 VAC/30VDC
— 2A
Bieg
:| 250 VAC/30VDC
— 2A
Btad (-1)
:| 250 VAC/30VDC
RO3B -} 2A
Whbudowana magistrala komunikacyjna
29 B+ Whbudowany adapter Modbus RTU (EIA-485) Patrz
30 A- rozdziat Sterowanie przez magistrale komunikacyjng
za posrednictwem wbudowanego interfejsu
31 DGND komunikacyj 565
S4 TERM Przetgcznik terminacji dla fgcza szeregowego
S5 BIAS Przetgcznik bias dla tgcza szeregowego
X4 Bezpieczne wytgczanie momentu
34 ouT1 Bezpieczne wytgczanie momentu (STO). Potgczenie
35 ouT2 fabryczne. Oba obwody musza by¢ zamknigte, aby byto
3) 3) 36 SGND mozliwe uruchomienie przemiennika czestotiiwosci.
37 IN1 Patrz rozdziat Funkcja bezpiecznego wytgczania momentu
38 IN2 w Podreczniku uzytkownika przemiennika czestotliwosci.
Patrz uwagi na X10 24V AC/IDC

nastepnej stronie. 4) 24 VACIDC+in | Tylko R6...R11: Zew. Wejscie 24 V AC/DC zasilajgce
24 \/ AC/DC-in |jednostke sterujgcg, gdy gtéwne zasilanie jest odtgczone.
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Rozmiary zaciskéw:
R1...R5: 0,2...2,5 mm? (zaciski +24V, DGND, DCOM, B+, A-)
0,14...1,5 mm? (zaciski DI, Al, AO, AGND, RO, STO)
R6...R11: 0,14...2,5 mm? (wszystkie zaciski)

Momenty dokrecania: 0,5...0,6 N m (0,4 Ibf-ft)

Uwagi:

1) Zrédio sygnatu jest zasilane zewnetrznie. Nalezy zapozna¢ sie z instrukcjami producenta.

Aby uzywa¢ czujnikéw zasilanych przy uzyciu pomocniczego wyjscia napiecia przemiennika
czestotliwosci, nalezy zapoznac sie z rozdziatem Montaz elektryczny, sekcja Przyktady
potgczen czujnikéw z dwoma i trzema przewodami w Podreczniku uzytkownika przemiennika
czestotliwosci.

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

uziemiajgcej dla kabli sterowania.

3) Fabryczne potgczenie za pomocg zworek.

4) Tylko obudowy R6...R11 majg zaciski 40 i 41 dla wejscia zasilania zewnetrznego 24 V AC/DC.

5 Tryb prgdowy lub napieciowy dla wejs¢ Al1 i Al2 oraz wyj$cia AO1 nalezy wybra¢ za pomoca

parametréow odpowiednio 72.15, 12.25i 13.15.
Sygnaty wejsciowe

* Wartosci zadane predkosci/czestotliwosci z dwdch wejé¢ analogowych (Al1, Al2)

*  Wybdr miejsca sterowania (sterowanie reczne lub sterowanie automatyczne) (DI3)
*  Wybdr startu/stopu, sterowanie reczne (DI1)

*  Wybér kierunku, sterowanie reczne (DI2)

*  Wybor startu/stopu, sterowanie automatyczne (DI6)

*  Wybdr kierunku, sterowanie automatyczne (DI5)

* Zezwolenie na bieg (DI4)

Sygnaly wyjsciowe

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

*  Wyjscie przekaznikowe 1: Gotowosc¢ do pracy

* Wyjscie przekaznikowe 2: Praca

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

To makro steruje przemiennikiem czestotliwosci przy uzyciu wbudowanego
regulatora PID procesu. Ponadto to makro ma drugie miejsce sterowania dla trybu
bezposredniego sterowania predkoscig/czestotliwoscig. Aby wigczy¢ to makro,
nalezy je wybra¢ w menu Ustawienia lub ustawi¢ parametr 96.04 Wybor makra na
wartos¢ Reczne/PID.

Domysline przytacza sterowania dla makra Reczne/regulator PID

XI Napiecie odniesienia oraz wejscia i wyjscia analogowe

1 SCR Ekran kabla sygnatowego
1...10kQ 2 Al1 Zew. Wartosé zadana sterowania recznego lub Zew. Wartos¢ zadana PID: 0...10 V")
3 AGND Masa obwodu wejécia analogowego
4 +10V Napiecie odniesienia 10 V DC
5 Al2 Wartosé aktualna zeni; go od PID: 4...20 mA%7)
6 AGND Masa obwodu wejécia analogowego
maks. 7 AO1 Czestotliwosé wyjsciowa: 0...20 mA”)
500 Q 8 AO2 Prad silnika: 0...20 mA
AGND Masa obwodu wyjscia analogowego
Wyjécie napiecia pomocniczego i programowalne wejscia cyfrowe
+24V Wyjscie napigcia pomocniczego +24 V DC, maks. 250 mA
DGND Masa wyjscia napigcia pomocniczego
DCOM Masa dla wszystkich wej$¢ cyfrowych
DI1 Stop (0) / Start (1) — Sterowanie reczne
DI2 Wyboér Sterowanie reczne (0) / Regulator PID (1)
DI3 Wyboér stalej czestotliwosci®)
Dl4 Wybor statej czestotliwoéci3)
DI5 Zezwolenie na bieg; w przypadku wartosci 0 ienni liwosci zostaje
DI6 Stop (0) / Start (1) — Regulator PID

Wyjscia przekaznikowe

RO1C Gotowos¢ do pracy
250 VAC/30VDC
Bieg
:| 250 VAC/30VDC
- 2A
Blad (-1)
:I 250 VAC/30VDC
RO3B - 2A

Wbudowana magistrala komunikacyjna

B+ Whbudowany adapter Modbus RTU (EIA-485) Patrz rozdziat
A Sterowanie przez magistrale komunikacyjng
Zza posrednictwem wbudowanego interfejsu
31 DGND komunikacyjnego EFB na str. 565.
S4 TERM Przetgcznik terminacji dla tgcza szeregowego
S5 BIAS Przetacznik bias dla tgcza szeregowego
X4 Bezpieczne wytgczanie momentu
34 ouTt Bezpieczne wytgczanie momentu (STO). Potgczenie
5 35 ouT2 fabryczne. Oba obwody musza by¢ zamkniete, aby byto
5) ) 36 SGND mozliwe uruchomienie przemiennika czestotliwosci. Patrz
37 IN1 rozdziat Funkcja bezpiecznego wytgczania momentu w
38 IN2 Podreczniku uzytkownika przemiennika czestotliwo$ci.

X10 24 V AC/DC

Patrz uwagi na 6) 24V AC/IDC+ in [ Tylko R6...R11: Zew. Wejscie 24 V AC/DC zasilajgce
nastepnej stronie. 24V AC/DC-in |jednostke sterujaca, gdy gtéwne zasilanie jest odtgczone.
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Rozmiary zaciskéw:
R1...R5: 0,2...2,5 mm? (zaciski +24V, DGND, DCOM, B+, A-)
0,14...1,5 mm? (zaciski DI, Al, AO, AGND, RO, STO)
R6...R11: 0,14...2,5 mm? (wszystkie zaciski)

Momenty dokrecania: 0,5...0,6 N m (0,4 Ibf-ft)

Uwagi:

") Sterowanie reczne: 0...10 V -> warto$é zadana czestotliwosci.

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

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

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

3) W sterowaniu skalarnym (domysgIne): 1)Patrz Menu - Ustawienia - Start, stop, wartos¢

zadana - Stale czestotliwosci lub grupa parametrow 28 tarncuch w. zad. czestotliwosci.
DI3 |DI4 |Operacja/Parametr

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

28.27 Stata czestotliwosc 2

28.28 Stata czestotliwosc¢ 3

=|O|=|O
alalo|lo

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

uziemiajgcej dla kabli sterowania.

5 Fabryczne potgczenie za pomocg zworek.

6) Tylko obudowy R6...R11 majg zaciski 40 i 41 dla wejscia zasilania zewnetrznego 24 VV AC/DC.

7 Tryb pradowy lub napieciowy dla wejsé Al1 i Al2 oraz wyj$cia AO1 nalezy wybra¢ za pomoca

parametréw odpowiednio 12.15, 12.251 13.15.

Sygnaly wejsciowe

* Warto$¢ zadana z wejscia analogowego (Al1)

* Aktualna warto$¢ zadana z regulatora PID (Al2)

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

*  Wybdr startu/stopu, regulator PID (DI6)

*  Wybor statej czestotliwosci (DI3, DI4)

* Zezwolenie na bieg (DI5)

Sygnaly wyjsciowe

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

*  Wyjscie przekaznikowe 1: Gotowos¢ do pracy

* Wyjscie przekaznikowe 2: Praca

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

To makro jest przeznaczone dla aplikacji, w przypadku ktorych przemiennik
czestotliwosci jest zawsze sterowany przez regulator PID, a warto$¢ zadana
pochodzi z wejscia analogowego Al1. Aby wigczyé to makro, nalezy je wybra¢ w
menu Ustawienia lub ustawi¢ parametr 96.04 Wybd6r makra na warto$c PID.

DomyslIne przytgcza sterowania dla makra regulatora PID

XI Napigcie odniesienia oraz wejscia i wyjscia analogowe

1 SCR Ekran kabla sygnatowego
1...10 kQ 2 All Zew. Warto$é zadana regulatora PID: 0...10 V7
3 AGND Masa obwodu wejécia analogowego
4 +10V Napiecie odniesienia 10 V DC
5 Al2 Wartosé aktualna zeni; go od PID: 4...20 mA"7)
6 AGND Masa obwodu wejécia analogowego
maks. 7 AO1 Czestotliwosé wyjsciowa: 0...20 mA7)
500 Q 8 AO2 Prad silnika: 0...20 mA
AGND Masa obwodu wyjscia analogowego
Wyjécie napiecia pomocniczego i programowalne wejscia cyfrowe
+24V Wyjscie napigcia pomocniczego +24 V DC, maks. 250 mA
DGND Masa wyjscia napigcia pomocniczego
DCOM Masa dla wszystkich wej$¢ cyfrowych
DI1 Stop (0) / Start (1) — Regulator PID
DI2 Wybor wewnetrznej nastawy 1°)
DI3 Wybér wewnetrznej nastawy 2°
Dl4 Stata czestotliwos¢ 1: parametr 28.26 2)
DI5 Zezwolenie na bieg; w przypadku wartosci 0 przemiennik czestotliwosci zostaie zatrzymany
DI6 Nie skonfigurowano
Wyjscia przekaznikowe
RO1C ﬂ Gotowos¢ do pracy
250 VAC/30VDC
! 2A
Bieg
:| 250 VAC/30VDC
- 2A
Btad (-1)
: 250 VAC/30VDC
RO3B -] 2A
Wbudowana magistrala komunikacyjna
29 B+ Wbudowany adapter Modbus RTU (EIA-485) Patrz
30 A rozdzigb Sterowanie przez magistrale komunikacyjng
za posrednictwem wbudowanego interfejsu
31 DGND komunikacyjnego EFB na str. 565.
S4 TERM Przetacznik terminaciji dla tgcza szeregowego
S5 BIAS Przetgcznik bias dla tgcza szeregowego
X4 Bezpieczne wytgczanie momentu
l_ 34 ouT1 Bezpieczne wytaczanie momentu (STO). Potaczenie
35 ouT2 fabryczne. Oba obwody musza byé zamkniete, aby byto
5) S)L 36 SGND mozliwe uruchomienie przemiennika czestotliwosci. Patrz
37 IN1 rozdziat Funkcja bezpiecznego wyfgczania momentu w
38 IN2 Podreczniku uzytkownika przemiennika czestotliwosci.

Patrz uwagi na X10 24 V AC/DC
nastepnej gstronie 6) 24V AC/DC+in | Tylko R6...R11: Zew. Wejécie 24 V AC/DC zasilajace
. 24 VAC/DC-in | jednostke sterujgca, gdy gtéwne zasilanie jest odtaczone.
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R1...R5: 0,2...2,5 mm? (zaciski +24V, DGND, DCOM, B+, A-)
0,14...1,5 mm? (zaciski DI, Al, AO, AGND, RO, STO)
R6...R11: 0,14...2,5 mm? (wszystkie zaciski)

Momenty dokrecania: 0,5...0,6 N m (0,4 Ibf-ft)

Uwagi:
1)

Zrédto sygnalu jest zasilane zewnetrznie. Nalezy zapoznaé sig z instrukcjami producenta.

Aby uzywa¢ czujnikéw zasilanych przy uzyciu pomocniczego wyjscia napiecia przemiennika
czestotliwosci, nalezy zapoznac sie z rozdziatem Montaz elektryczny, sekcja Przyktady
potgczen czujnikéw z dwoma i trzema przewodami w Podreczniku uzytkownika przemiennika

czestotliwosci.
2)
3)
wewn. nast. 2.

Jedli stata czestotliwos¢ jest aktywna, przestania ona warto$¢ zadang z wyjscia regulatora PID.

Patrz tablica zrédtowa parametrow 40.19 Zest. 1: wybor wewn. nast. 1 40.20 Zest. 1: wyb6r

Zrodto zdefiniowane | Zrodio zdefiniowane | Aktywna nastawa wewnetrzna
przez parametr przez parametr

40.19 40.20

DI2 DI3
0 0 Zrodio nastawy: Al1 (parametr

40.16)

1 0 1 (parametr 40.21)
0 1 2 (parametr 40.22)
1 1 3 (parametr 40.23)

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

uziemiajgcej dla kabli sterowania.

5 Fabryczne potgczenie za pomocg zworek.

6) Tylko obudowy R6...R11 majg zaciski 40 i 41 dla wejscia zasilania zewnetrznego 24 VV AC/DC.

7 Tryb prgdowy lub napieciowy dla wejs¢ Al1 i Al2 oraz wyjscia AO1 nalezy wybra¢ za pomoca

parametrow odpowiednio 72.15, 12.25i 13.15.

Sygnaty wejsciowe

* Warto$¢ zadana z wejscia analogowego (Al1)

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

* Stata nastawa 1 (DI2)

* Stata nastawa 1 (DI3)

* Stala czestotliwos¢ 1 (DI4)

* Zezwolenie na bieg (DI5)

Sygnaty wyjsciowe

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

*  Wyjscie przekaznikowe 1: Gotowos$¢ do pracy

* Wyjscie przekaznikowe 2: Praca

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

To makro jest przeznaczone dla aplikacji, w przypadku ktorych przemiennik
czestotliwosci jest zawsze sterowany przez regulator PID, a nastawa jest
definiowana przy uzyciu panelu sterowania. Aby wigczyé to makro, nalezy je wybrac
w menu Ustawienia lub ustawi¢ parametr 96.04 Wybd6r makra na wartos¢ Panel PID.

Domysine przylacza sterowania dla makra regulatora PID panelu

Xl

1...10kQ

0N A WN =

Napiecie odniesienia oraz wejécia i wyjscia analogowe

SCR Ekran kabla sygnatowego
Al Nie skonfigurowano®
AGND Masa obwodu wejécia analogowego
+10V Napiecie odniesienia 10 V DC
Al2 Wartosé aktualna zeni; od PID: 4...20 mA "6
AGND Masa obwodu wejécia analogowego
AO1 Czestotliwosé wyjsciowa: 0...20 mA®
AO2 Prad silnika: 0...20 mA
AGND Masa obwodu wyjscia analogowego
Wyjscie napiecia pomocniczego i programowalne wejscia cyfrowe
+24V Wyjscie napiecia pomocniczego +24 V DC, maks. 250 mA
DGND Masa wyjscia napigcia pomocniczego
DCOM Masa dla wszystkich wejs¢ cyfrowych
DI1 Stop (0) / Start (1) — Regulator PID
DI2 Nie skonfigurowano
DI3 Nie skonfigurowano
Dl4 Stata czestotliwosé 1: parametr 28.26 2
DI5 Zezwol_enie.; na bieg; w przypadku wartosci 0 przemiennik
czestotliwo$ci zostaje zatrzymany
DI6 Nie skonfigurowano

Wyijscia przekaznikowe

RO1C

Gotowos¢ do pracy
250 VAC/30VDC
2A

Bieg
250 VAC/30VDC
2A

RO3B

Btad (-1)
250 VAC /30 V DC
2A

d|dld

Wbudowana magistrala komunikacyjna

29 B+ Wbudowany adapter Modbus RTU (EIA-485) Patrz
30 A rozdziat Sterowanie przez magistrale komunikacyjng
za posrednictwem wbudowanego interfejsu

31 DGND komunikacyjnego EFB na str. 565.

S4 TERM Przetgcznik terminacji dla tgcza szeregowego

S5 BIAS Przetgcznik bias dla tgcza szeregowego

X4 Bezpieczne wytgczanie momentu

34 ouT1 Bezpieczne wytgczanie momentu (STO). Potaczenie

35 ouT2 fabryczne. Oba obwody muszg by¢ zamkniete, aby byto

4) 4) 36 SGND mozliwe uruchomienie przemiennika czestotliwosci.

37 IN1 Patrz rozdziat Funkcja bezpiecznego wytgczania momentu
38 IN2 w Podreczniku uzytkownika przemiennika czestotliwosci.
X10 24 V AC/DC

Patrz uwagi na
nastepnej stronie.

4V AC/DC+in | Tylko R6...R11: Zew. Wejscie 24 V AC/DC zasilajgce jed-

5) “ 2
24\ AC/DC-in | nostke sterujaca, gdy gtéwne zasilanie jest odtgczone.




Makra sterowania 101

Rozmiary zaciskéw:
R1...R5: 0,2...2,5 mm? (zaciski +24V, DGND, DCOM, B+, A-)
0,14...1,5 mm? (zaciski DI, Al, AO, AGND, RO, STO)
R6...R11: 0,14...2,5 mm? (wszystkie zaciski)

Momenty dokrecania: 0,5...0,6 N m (0,4 Ibf-ft)

Uwagi:

1) Zrédio sygnatu jest zasilane zewnetrznie. Nalezy zapozna¢ sie z instrukcjami producenta.

Aby uzywa¢ czujnikéw zasilanych przy uzyciu pomocniczego wyjscia napiecia przemiennika
czestotliwosci, nalezy zapoznac sie z rozdziatem Montaz elektryczny, sekcja Przyktady
potgczen czujnikéw z dwoma i trzema przewodami w Podreczniku uzytkownika przemiennika
czestotliwosci.

2) Jesli stata czestotliwosc jest aktywna, przestania ona warto$¢ zadang z wyj$cia regulatora PID.

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

uziemiajgcej dla kabli sterowania.

4) Fabryczne potgczenie za pomoca zworek.

5) Tylko obudowy R6...R11 maja zaciski 40 i 41 dla wejécia zasilania zewnetrznego 24 V AC/DC.

6) Tryb prgdowy lub napigciowy dla wejs¢ Al1 i Al2 oraz wyjscia AO1 nalezy wybra¢ za pomocg

parametréw odpowiednio 72.15, 12.251 13.15.
Sygnaly wejsciowe

* Nastawa regulatora PID z panelu sterowania
* Predkos$¢ zadana Zew1

¢ Warto$¢ zadana momentu 2

*  Wybér startu/stopu, regulator PID (DI1)

* Stata czestotliwos¢ 1 (DI4)

* Zezwolenie na bieg (DI5)

Sygnaty wyjsciowe

*  Wyjscie analogowe AO1: Predkos¢ silnika

*  Wyjscie analogowe AO2: Prad silnika

*  Wyjscie przekaznikowe 1: Gotowosc¢ do pracy
* Wyjscie przekaznikowe 2: Praca

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

Ukfad logiczny sterowania pompg i wentylatorem (Pump and fan control, PFC) stuzy
do kontrolowania wielu pomp lub wentylatoréw przy uzyciu wyj$¢ przekaznikowych
przemiennika czestotliwosci. Aby wtgczyé to makro, nalezy je wybra¢ w menu
Ustawienia lub ustawi¢ parametr 96.04 Wybdr makra na warto$¢ PFC.

DomysIne przytacza sterowania dla makra PFC
X1

1...10kQ

Napiecie odniesienia oraz wejécia i wyjscia analogowe

SCR Ekran kabla sygnatowego
Al Zrédto nastawy regulatora PID: 0...10 V)
AGND Masa obwodu wejscia analogowego
+10V Napigcie odniesienia 10 V DC
Al2 Wartosé aktualna sprzezenia zwrotnego od regulatora PID: 4...20 mA')
AGND Masa obwodu wejécia analogowego
AOT Czestotliwosé wyjsciowa: 0...20 mAY
AO2 Prad silnika: 0...20 mA
AGND Masa obwodu wyjscia analogowego
Wyjscie napiecia pomocniczego i programowalne wejécia cyfrowe
+24V Wyjscie napiecia pomocniczego +24 V DC, maks. 250 mA
DGND Masa wyjscia napiecia pomocniczego
DCOM Masa dla wszystkich wej$¢ cyfrowych
DI1 Nie skonfigurowano
DI2 Zezwolenie na bieg; w przypadku wartosci 0 ci zostaje
DI3 Nie skonfigurowano
Dl4 Nie skonfigurowano
DI5 Nie skonfigurowano
DI6 Stop (0)/Start (1)

, X8 Wyijscia przekaznikowe

RO1C

Praca
250 VAC/30VDC
2A

Biad (-1)
250 VAC /30 VDC
2A

RO3B

PFC2 (drugi silnik = pierwszy silnik pomocniczy)
250 VAC/30V DC
2A

dldld

Wbudowana magistrala komunikacyjna

29 B+ Wbudowany adapter Modbus RTU (EIA-485) Patrz roz-
30 A dziat Sterowanie przez magistrale komunikacyjng
za posrednictwem wbudowanego interfejsu komunikacyj-
31 DGND nego EFB na str. 565.
S4 TERM Przetgcznik terminaciji dla tgcza szeregowego
S5 BIAS Przetgcznik bias dla tgcza szeregowego
X4 Bezpieczne wytgczanie momentu
34 ouT1 Bezpieczne wytgczanie momentu (STO). Potaczenie
3 35 ouT2 fabryczne. Oba obwody muszg by¢ zamkniete, aby byto
3) ) 36 SGND mozliwe uruchomienie przemiennika czestotliwosci. Patrz
37 IN1 rozdziat Funkcja bezpiecznego wytgczania momentu w
38 IN2 Podreczniku uzytkownika przemiennika czestotliwosci.
X10 24V AC/DC

Patrz uwagi na
nastepnej stronie.

4) 24V AC/DC+ in
24V AC/DC-in

Tylko R6...R11: Zew. Wejscie 24 V AC/DC zasilajace jed-
nostke sterujgca, gdy gtéwne zasilanie jest odtgczone.
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Rozmiary zaciskéw:
R1...R5: 0,2...2,5 mm? (zaciski +24V, DGND, DCOM, B+, A-)
0,14...1,5 mm? (zaciski DI, Al, AO, AGND, RO, STO)
R6...R11: 0,14...2,5 mm? (wszystkie zaciski)

Momenty dokrecania: 0,5...0,6 N m (0,4 Ibf-ft)

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

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

uziemiajgcej dla kabli sterowania.

3) Fabryczne potgczenie za pomocg zworek.

4) Tylko obudowy R6...R11 majg zaciski 40 i 41 dla wejscia zasilania zewnetrznego 24 V AC/DC.

5 Tryb prgdowy lub napieciowy dla wejs¢ Al1 i Al2 oraz wyj$cia AO1 nalezy wybra¢ za pomoca

parametréow odpowiednio 72.15, 12.25i 13.15.
Sygnaty wejsciowe

* Nastawa regulatora PID (Al1)

* Aktualna warto$¢ zadana z regulatora PID (Al2)
* Zezwolenie na bieg (DI2)

*  Wybér startu/stopu (DI6)

Sygnaly wyjsciowe

* Wyjscie analogowe AO1: Czestotliwos¢ wyjsciowa

*  Wyjscie analogowe AO2: Prad silnika

*  Wyjscie przekaznikowe 1: Praca

*  Wyjscie przekaznikowe 2: Biad (-1)

*  Wyjscie przekaznikowe 3: PFC2 (pierwszy silnik pomocniczy PFC)
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Makro sterowania momentem

To makro jest uzywane w aplikacjach wymagajgcych sterowania momentem silnika. Sg to
zazwyczaj aplikacje zwigzane z naprezeniem, w ktérych konkretne naprezenie musi by¢
utrzymywane w systemie mechanicznym. Aby wigczy¢ to makro, nalezy je wybraé w
menu Ustawienia (jeszcze ich tu nie ma) lub ustawi¢ parametr 96.04 Wybd6r makra na
warto$¢ Sterowanie momentem.

Domysline przytacza sterowania dla makra sterowania momentem

XI Napigcie odniesienia oraz wejscia i wyjscia analogowe

1 SCR Ekran kabla sygnatowego
1.10kQ 2 Al1 Wartosé zadana predkosci ZEW1: 0...10 V)

3 AGND Masa obwodu wejécia analogowego
4 +10V Napigcie odniesienia 10 V DC
5 Al2 Wartos$¢ zadana momentu: 4...20 mA™)
6 AGND Masa obwodu wejscia analogowego

maks. 7 AO1 Predkos¢ silnika: 0...20 mAD)

500 Q 8 AO2 Prad silnika: 0...20 mA

AGND Masa obwodu wyjscia analogowego

Wyjscie napiecia pomocniczego i programowalne wejscia cyfrowe
+24V Wyjscie napigcia pomocniczego +24 V DC, maks. 250 mA

DGND Masa wyjscia napigcia pomocniczego
DCOM Masa dla wszystkich wejs¢ cyfrowych
DI1 Stop (0)/Start (1)
DI2 Sterowanie predkoscia: Do przodu (0)/Do tytu (1)
DI3 Stert ie predkoscia (0) / Ster i 1)
Dl4 Sterowanie predkoscia: Stata predkos¢
DI5 Rampa 1 (0)/Rampa 2 (1)

Zezwolenie na bieg; w przypadku warto$ci O przemiennik
czestotliwosci zostaje zatrzymany
Wyjscia przekaznikowe

RO1C

DI6

Gotowos¢ do pracy

:| 250 VAC/30VDC
L 2A
Bieg
:| 250 VAC/30V DC
- 2A
Btad (-1)
:| 250 VAC/30VDC
RO3B | 2A

X5 Whbudowana magistrala komunikacyjna
29 B+ Wbudowany adapter Modbus RTU (EIA-485) Patrz roz-
30 A dziat Sterowanie przez magistrale komunikacyjng

za posrednictwem wbudowanego interfejsu komunikacyj-
31 DGND nego EFB na str. 565.
S4 TERM Przetgcznik terminaciji dla tgcza szeregowego
S5 BIAS Przetgcznik bias dla tgcza szeregowego
X4 Bezpieczne wytgczanie momentu

,— 34 OuUT1 Bezpieczne wytgczanie momentu (STO). Potgczenie
35 ouT2 fabryczne. Oba obwody muszg by¢ zamknigte, aby byto
3) 36 SGND mozliwe uruchomienie przemiennika czestotliwosci.
3) Patrz rozdziat Funkcja bezpiecznego wytgczania

37 IN1 momentu w Podreczniku uzytkownika przemiennika
38 IN2 czestotliwosci.
X10 24V AC/DC

Patrz uwagi na_ 4) 24 V AC/IDC+ in| Tylko R6...R11: Zew. Wejscie 24 V AC/DC zasilajace jed-
nastepnej stronie. 24V AC/DC- in | nostke sterujaca, gdy gtéwne zasilanie jest odtaczone.
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Rozmiary zaciskéw:
R1...R5: 0,2...2,5 mm? (zaciski +24V, DGND, DCOM, B+, A-)
0,14...1,5 mm? (zaciski DI, Al, AO, AGND, RO, STO)
R6...R11: 0,14...2,5 mm? (wszystkie zaciski)

Momenty dokrecania: 0,5...0,6 N m (0,4 Ibf-ft)

Uwagi:

1) Zrédio sygnatu jest zasilane zewnetrznie. Nalezy zapozna¢ sie z instrukcjami producenta.

Aby uzywa¢ czujnikéw zasilanych przy uzyciu pomocniczego wyjscia napiecia przemiennika
czestotliwosci, nalezy zapoznac sie z rozdziatem Montaz elektryczny, sekcja Przyktady
potgczen czujnikéw z dwoma i trzema przewodami w Podreczniku uzytkownika przemiennika
czestotliwosci.

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

uziemiajgcej dla kabli sterowania.

3) Fabryczne potgczenie za pomocg zworek.

4) Tylko obudowy R6...R11 majg zaciski 40 i 41 dla wejscia zasilania zewnetrznego 24 V AC/DC.

5 Tryb prgdowy lub napieciowy dla wejs¢ Al1 i Al2 oraz wyj$cia AO1 nalezy wybra¢ za pomoca

parametréow odpowiednio 72.15, 12.25i 13.15.

Sygnaty wejsciowe

*  Warto$¢ zadana predkosci Zew1 (Al1)

¢ Wartos¢ zadana momentu 2

*  Wybér startu/stopu (DI1)

* Sterowanie predkoscig: Wybor opcji Do przodu / Do tytu (DI2)

*  Wybor opcji Sterowanie predkoscig / Sterowanie momentem (DI3)
* Sterowanie predkoscia: Stata predkosc¢ (DI4)

*  Wybér opcji Rampa 1 / Rampa 2 (DI5)

* Zezwolenie na bieg (DI6)

Sygnaty wyjsciowe

*  Wyjscie analogowe AO1: Predkos¢ silnika

*  Wyjscie analogowe AO2: Prad silnika

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

*  Wyjscie przekaznikowe 3: Btad (-1)




106

Domysine wartosci parametréw dla roznych makr

Rozdziat Parametry na str. 205 zawiera wartosci domysine wszystkich parametrow
makra ABB standard (makro fabryczne). Niektére parametry majg rézne wartosci
domysine w przypadku innych makr. Ponizsza tabela zawiera wartosci domysine
parametru dla kazdego makra.

96.04 Wybor makra 1= 17 = 1= 12= 13=
ABB standard | ABB stan- 3-przewodo- |Alternatywne |Potencjometr sil-
dard (wektor) |we nika
10.24 Zrédio RO1 2 = Gotowo$¢ |2 = Gotowo$¢ |2 = Gotowo$¢ |2 = Gotowo$¢ |2 = Gotowos¢
do pracy do pracy do pracy do pracy do pracy
10.27 Zrédio RO2 7 = Bieg 7 = Bieg 7 = Bieg 7 = Bieg 7 = Bieg
10.30 Zrédio RO3 15 =Bfad (-1) |15=Bfad (-1) |15=Bfad (-1) |15=Bfad (-1) |15 = Biad (-1)
12.20 Al1 skal. do 50,000 1500,000 50,000 50,000 50,000
maks. Al1
13.12 Zrédio AO1 2= 1= Uzyta 2= 2= 2=
Czestotliwo$¢ |predkosc Czestotliwos¢ | Czestotliwos¢ | Czestotliwosc
wyjsciowa silnika wyjéciowa wyjéciowa wyjéciowa
13.18 Maks. zrédta AO1 |50,0 1500,0 50,0 50,0 50,0
19.11 Wybér 0=EXT1 0=EXT1 0=EXT1 0=EXT1 0=EXT1
Zew1/Zew2
20.01 Komendy Zew1 |2 = Wef: start; |2 = Wef: start; |5=WelP: start; |3 = We1:st. w |2 = WefT: start;
We2: kierunek | We2: kierunek |We2: stop; We3: | przod; We2: st. | We2: kierunek
kier. w tyt
20.03 Zrédto wet Zew1 |2 = DI1 2=DI1 2=DI1 2=DI1 2=DI1
20.04 Zrédio we2 Zew1 |3 = DI2 3=DI2 3=DI2 3=DI2 3=DI2
20.05 Zrédfo we3 Zew1 |0 = Zawsze 0 = Zawsze 4=DI3 0 = Zawsze 0 = Zawsze
wytgczone wytgczone wytgczone wytgczone
20.06 Komendy Zew2 |0 = Nie 0 = Nie 0 = Nie 0 = Nie 0 = Nie
wybrano wybrano wybrano wybrano wybrano
20.08 Zrédio wel Zew2 |0 = Zawsze 0 = Zawsze 0 = Zawsze 0 = Zawsze 0 = Zawsze
wytgczone wytgczone wytgczone wytgczone wytfgczone
20.09 Zrédio we2 Zew2 |0 = Zawsze 0 = Zawsze 0 = Zawsze 0 = Zawsze 0 = Zawsze
wytgczone wytgczone wytgczone wytgczone wytgczone
20.12 Zrédto zezwole- |1 = Wybrano |1 = Wybrano |1=Wybrano |7 =DI6 7=DI6
nia na bieg 1
22.11 W. zad. pred. 1 1 = Skalo- 1 = Skalo- 1 = Skalo- 1 = Skalo- 15 = Potencjo-
Zew1 wane Al1 wane Al1 wane Al1 wane Al1 metr silnika
22.18 W. zad. pred. 1 0 = Zero 0 = Zero 0 = Zero 0 = Zero 0 = Zero
Zew2
22.22 Wybor statej 4=DI3 4=DI3 5=Dl4 4=DI3 6 =DI5
predkosci 1
22.23 Wybor statej 5=Dl4 5=Dl4 6 =DI5 5=Dl4 0 = Zawsze
predko$ci 2 wytfgczone
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96.04 Wybor makra 2= 3= 14 = 15 = 16 =
Recznie/ au- |Reczne/PID PID Panel PID PFC
tomatycznie

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

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

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

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

maks. Al1

13.12 Zrédio AO1 2= 2= 2= 2= 2=
Czestotliwo$¢ | Czestotliwo$¢ | Czestotliwosé | Czestotliwosé | Czestotliwosé
wyj$ciowa wyj$ciowa wyj$ciowa wyj$ciowa wyj$ciowa

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

19.11 Wybér 5=DI3 4=DI2 0=EXT1 0=EXT1 5=DI3

Zew1/Zew2

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

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

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

wytgczone wytgczone wytgczone wytgczone

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

20.06 Komendy Zew2 |2 = Wef1: start; |1 = We1: start |0 = Nie 0 = Nie 1= We1: start
We2: kierunek wybrano wybrano

20.08 Zrédto wel Zew?2 |7 = DI6 7=DI6 0 = Zawsze 0 = Zawsze 7=DI6

wytgczone wytgczone

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

wytgczone wytgczone wytgczone wytgczone

20.12 Zrédto zezwole- |5 = DI4 6 =DI5 6 =DI5 6 =DI5 3=DI2

nia na bieg 1
22.11 W. zad. pred. 1 1 = Skalo- 1 = Skalo- 16 = PID 16 = PID 1 = Skalo-
Zew1 wane Al1 wane Al1 wane Al1
22.18 W. zad. pred. 1 2 = Skalo- 16 = PID 0= Zero 0= Zero 16 = PID
Zew?2 wane Al2

22.22 Wybor statej 0 = Zawsze 4=DI3 5=DIl4 5=DI4 0 = Zawsze

predkosci 1 wytgczone wytgczone

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

predkosci 2 wytgczone wytgczone wytgczone wytgczone
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96.04 Wybo6r makra 28 =
Sterowanie momentem
10.24 Zrédio RO1 7 = Gotowo$¢ do pracy
10.27 Zrédio RO2 15 = Bieg
10.30 Zrédio RO3 46 = Biad (-1)
12.20 Al1 skal. do maks. Al1 50,000
13.12 Zrédio AO1 1 = Uzyta predko$c silnika
13.18 Maks. zrédta AO1 50,0
19.11 Wyboér Zew1/Zew2 5=DI3
19.14 Tryb sterowania Zew2 3 = Moment
20.01 Komendy Zew1 2 = We1: start; We2: kierunek
20.03 Zrédio wel Zew1 2=DI1
20.04 Zrédio we2 Zew1 3=DI2
20.05 Zrédio we3 Zew1 0 = Zawsze wytgczone
20.06 Komendy Zew?2 1= Wef: start
20.08 Zrédto wel Zew?2 2=DI1
20.09 Zrédio we2 Zew?2 3=DI2
20.12 Zrédfo zezwolenia na 7=DI6

bieg 1

22.11

W. zad. pred. 1 Zew1

1 = Skalowane Al1

22.18

W. zad. pred. 1 Zew2

2 = Skalowane Al2

22.21

Funkcja statej predkosci

Bit O - predko$é stata =osobno,
Bit 1 - wigczenie kierunku = zgodnie z parametrem:

22.22

Wybér statej predkosci 1

5=DIl4

22.23

Wybér statej predkosci 2

0 = Zawsze wytgczone




109

96.04 Wyb6r makra 1= 17 = "= 12= 13=
ABB standard | ABB stan- 3-przewodo- |Alternatywne | Potencjometr sil-
dard (wektor) |we nika
22.71 Funkcja poten- 0 = Nieak- 0 = Nieak- 0 = Nieak- 0 = Nieak- 1 = Wigczone
cjom. silnika tywne tywne tywne tywne (inicjowanie
przy zatrzyma-
niu /wigczeniu
zasilania)
22.73 Zrédio gérne 0 = Nieuzy- 0 = Nieuzy- 0 = Nieuzy- 0 = Nieuzy- 4=DI3
potencj. silnika wany wany wany wany
22.74 Zrédio dolne 0 = Nieuzy- 0 = Nieuzy- 0 = Nieuzy- 0 = Nieuzy- 5=DI4
potencj. silnika wany wany wany wany
23.11 Wybor zestawu |6 = DI5 6 =DI5 0 = Czas 6 =DI5 0 =Czas
ramp przysp./ zwaln. przysp./ zwaln.
1 1
28.11 W. zad. czest. 1 |1 = Skalo- 1 = Skalo- 1 = Skalo- 1 = Skalo- 15 = Potencjo-
Zew1 wane Al1 wane Al1 wane Al1 wane Al1 metr silnika
28.15 W. zad. czest. 2 |0 = Zero 0 = Zero 0 = Zero 0 = Zero 0= Zero
Zew1
28.22 Wybbr statej cze- |4 = DI3 4=DI3 5=Dl4 4=DI3 6=DI5
stotliwosci 1
28.23 Wybor statej cze- |5 = DI4 5=DIl4 6 =DI5 5=DI4 0 = Zawsze
stotliwosci 2 wytgczone
28.71 Wybor ust. rampy |6 = DI5 6 =DI5 0= Czas 6 =DI5 0= Czas
czest. przysp./ zwaln. przysp./ zwaln.
1 1
40.07 Tryb pracy regula-|0 = Wyt. 0= Wyt 0= Wyt 0= Wyt 0= Wyt
tora PID procesu
40.16 Zest. 1: zrédfo 11 =Al1, pro- |11 =AIl1, pro- [11=Al1, pro- [11=Al1, pro- |11 = Al1, pro-
nastawy 1 cent cent cent cent cent
40.17 Zest. 1: zrédto 0 = Nie 0 = Nie 0 = Nie 0 = Nie 0 = Nie
nastawy 2 wybrano wybrano wybrano wybrano wybrano
40.19 Zest. 1: wybor 0 = Nie 0 = Nie 0 = Nie 0 = Nie 0 = Nie
wewn. nast. 1 wybrano wybrano wybrano wybrano wybrano
40.20 Zest. 1: wybo6r 0 = Nie 0 = Nie 0 = Nie 0 = Nie 0 = Nie
wewn. nast. 2 wybrano wybrano wybrano wybrano wybrano
40.32 Zest. 1: wzmoc- |1,00 1,00 1,00 1,00 1,00
nienie
40.33 Zest. 1: czas cat- |60,0 60,0 60,0 60,0 60,0
kowania
76.21 Konfiguracja PFC |0 = Wyt. 0= Wyt 0= Wyt 0= Wyt 0= Wyt
76.25 Liczba silnikow 1 1 1 1 1
76.27 Maksymalna 1 1 1 1 1
dopuszczalna
99.04 Tryb sterowania |1 = Skalarne |0 = Wektorowy |1 = Skalarne |1 = Skalarne |1 = Skalarne

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

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

potencjom. silnika | Nieaktywne Nieaktywne Nieaktywne Nieaktywne Nieaktywne

22.73 Zrédio gérne 0= 0= 0= 0= 0=

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

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

czestotliwosci 1 |wytgczone wyfgczone

28.23 Wybor statej 0 = Zawsze 5=DIl4 0 = Zawsze 0 = Zawsze 0 = Zawsze

czestotliwo$ci 2 |wytgczone wytgczone wytgczone wyfgczone

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

czest. przysp./zwaln. | przysp./zwaln. | przysp./zwaln. | przysp./zwaln. | przysp./ zwaln.
1 1
40.07 Tryb pracy 0 = Wyt 2 =Wt gdy 2 =Wt gdy 2 =Wt gdy 2 =Wt gdy
regulatora PID przemiennik przemiennik przemiennik przemiennik
procesu pracuje pracuje pracuje pracuje
40.16 Zest. 1: zrodfo 11 =Al1, 11 =Al1, 11 =Al1, 13 = Panel ste-| 11 = Al1,
nastawy 1 procent procent procent rowania (zapi- |procent
sana warto$¢
zadana)

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

nastawy 2 wybrano wybrano Wewnetrzna |wybrano wybrano

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

wewn. nast. 1 wybrano wybrano wybrano wybrano

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

wewn. nast. 2 wybrano wybrano wybrano wybrano

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

wzmocnienie

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

catkowania

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

76.25 Liczba silnikow 1 1 1 1 2

76.27 Maksymalna 1 1 1 1 2

dopuszczalna
liczba silnikow
99.04 Tryb sterowania |1 = Skalarne |1 = Skalarne |1 = Skalarne |1 = Skalarne |1 = Skalarne

silnikiem




96.04 Wyb6r makra 28 =

Sterowanie momentem
22.71 Funkcja potencjom. silnika 0 = Nieaktywne
22.73 Zrédio gérne potengj. silnika |0 = Nieuzywany

22.74

Zrédfo dolne potenc;. silnika

0 = Nieuzywany

23.11

Wybér zestawu ramp

6=DI5

26.11

Zrédio wart. zad. momentu 1

2 = Skalowane Al2

28.11 W. zad. czest. 1 Zew1 1 = Skalowane Al1
28.15 W. zad. czest. 2 Zew1 2 = Skalowane Al2
28.22 Wybor statej czestotliwosci 1 |5 = DI4

28.23 Wybor statej czestotliwosci 2 |0 = Zawsze wylgczone
28.71 Wybor ust. rampy czest. 6 =DI5

40.07 Tryb pracy regulatora PID 0= Wyt

procesu

40.16

Zest. 1: zrédfo nastawy 1

11 = Al1, procent

40.17

Zest. 1: zrédfo nastawy 2

0 = Nie wybrano

40.19 Zest. 1: wyb6r wewn. nast. 1 |0 = Nie wybrano
40.20 Zest. 1: wybor wewn. nast. 2 |0 = Nie wybrano
40.32 Zest. 1: wzmocnienie 1,00

40.33 Zest. 1: czas catkowania 60,0

76.21 Konfiguracja PFC 0= Wyt

76.25 Liczba silnikéw 1

76.27 Maksymalna dopuszczalna |1

liczba silnikow

99.04

Tryb sterowania silnikiem

0 = Wektorowy
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Funkcje programu

Co zawiera ten rozdziat

W tym rozdziale opisano najwazniejsze funkcje programu sterujacego, sposob ich
uzycia i programowania. Zawiera on tez oméwienie miejsc sterowania i trybdw pracy.
Sterowanie lokalne a sterowanie zewnetrzne

Przemiennik czestotliwosci ACS580 ma dwa 00gtéwne miejsca sterowania:
zewnetrzne i lokalne. Lokalizacja sterowania jest wybierana za pomocg klawisza
Loc/Rem na panelu sterowania lub w programie komputerowym.
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Przemiennik czestotliwosci

Sterowanie zewnetrzne

= I Sterownik PLC
. —} Weiwy (= Programmable Logic|
Controller, programowal-
[ ny sterownik logiczny)

r Sterowanie lokalne

| I | =Tl |
Interfejs wbudowa- I L |

I _I nej magistrali komu-

| | | nikacyjnej |

I I | I

N Adapter komunikacyjny

| | [ (Fxxx) [

| Panel sterowania lub narzedzie | L I I

I Drive Composer zainstalowane | | |

na komputerze (opcjonalnie)
- L o — —_ = |

") Dodatkowe wejscia/wyjscia mozna dodac, instalujgc opcjonalne moduty rozszerzen
we/wy (CMOD-01, CMOD-02, CHDI-01 lub CPTC-02) w gniazdach przemiennika
czestotliwosci.

Sterowanie lokalne

Komendy sterujgce sg wydawane z klawiatury panelu sterowania lub z komputera
z oprogramowaniem Drive Composer, gdy przemiennik czestotliwosci jest w trybie
sterowania lokalnego. W przypadku sterowania wektorowego silnikiem dostepne
sg tryby sterowania predkoscig i momentem. Tryb czestotliwosci jest dostepny,
gdy uzywany jest tryb skalarny sterowania silnikiem (patrz parametr 79.16).

Sterowanie lokalne jest uzywane przede wszystkim podczas procesu uruchomienia
urzgdzenia badz dokonywania na nim prac konserwacyjnych. Gdy uzywane jest
sterowanie lokalne, panel sterowania ma zawsze pierwszenstwo przed zewnetrznymi
zrodtami sygnatow sterujgcych. Zmiane lokalizacji sterowania na lokalng mozna
uniemozliwi¢, uzywajgc parametru 19.77.

Za pomocag parametru (49.05) uzytkownik moze wybragé, jak przemiennik
czestotliwosci reaguje na przerwe w komunikacji z panelem sterowania lub
programem zainstalowanym na komputerze. (Parametr ten nie ma wptywu
na sterowanie zewnetrzne).

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 19.16 Tryb sterowania lokalnego...19.17 Sterowanie lokalne wyt.
(str. 262) i 49.05 Reakcja na utrate komunik. (str. 419).

Zdarzenia: -
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Sterowanie zewnetrzne

Gdy przemiennik czestotliwosci jest sterowany zewnetrznie (zdalnie),
polecenia sterowania sg podawane przez:

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

+ interfejs magistrali komunikacyjnej (przez interfejs wbudowanej magistrali
komunikacyjnej lub opcjonalny modut adaptera komunikacyjnego).

Dostepne sg dwa zewnetrzne miejsca sterowania, ZEW1 i ZEW2. Uzytkownik moze
wybrac¢ zrodta polecen startu i stopu oddzielnie dla kazdej lokalizacji w menu Usta-
wienia (Menu - Ustawienia - Start, stop wartos¢ zadana) lub przy uzyciu parame-
trow ustawien 20.017...20.10. Dla kazdej lokalizacji mozna wybra¢ oddzielny tryb
sterowania, co pozwala na szybkie przetgczanie sie miedzy réznymi trybami pracy,
na przyktad migedzy sterowaniem predkoscig i momentem. Wybér miedzy lokalizacjg
ZEW1 i ZEW?2 jest dokonywany przez dowolne Zrédto binarne, takie jak wejscie
cyfrowe lub stowo sterowania magistrali komunikacyjnej (Menu - Ustawienia - Start,
stop, wartos¢ zadana - Drugie miejsce sterowania lub parametr 79.77).

Zrédio wartoéci zadanej mozna wybraé oddzielnie dla kazdego trybu pracy.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 20.01 Komendy Zew1...20.10 Zrédto we3 Zew?2 (str. 262) i 19.11 Wybér
Zew1/Zew?2 (str. 261).

Zdarzenia: —

Funkcja btedu komunikacji

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

Funkcja

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

22.13

Funkcja

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

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

22.20

EXT1
Wybér
Wartos$¢
G —domysina =
EXT1
19.11
Wyb6r Zew1/Zew?2
ZEW2

Schemat blokowy: Wybér ZEW1/ZEW2 dla sterowania czestotliwoscia

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

EXT1
Wybér
Warto$¢
G — dorr%yélna =
EXT1
19.11
Wyboér Zew1/Zew2
ZEW2




Funkcje programu

Schemat blokowy: Zrédto zezwolenia na bieg dla lokalizacji ZEW1

Ponizszy rysunek zawiera parametry wybierajgce interfejs zezwolenia na bieg
dla zewnetrznej lokalizacji sterowania EXT1.

117

Select
(Wybierz)

¢

EXT1
— Bieg

Fieldbus Adapter,

0 Nie wybrano
1 Wybrano
DI DI1
i DI6
DI6
Embedded Fieldbus, .
wbudowany modut EFB MCW bit 3
komunikacyjny

FBA A MCW bit 3

20.12

adapter komunikacyjny

Funkcja czasowa 1...3

Funkcja czasowa
Nadzor

Nadzor1...3

Bit w parametrze

Inny [bit]

Ustawienia i diagnostyka

Menu - Ustawienia - Start, stop, wartos¢ zadana - Drugie miejsce sterowania;
Menu - Ustawienia - Start, stop, warto$¢ zadana

Parametry: 19.11 Wybér Zew1/Zew?2 (str. 261) i 20.01 Komendy Zew1...20.10 Zrédfo

we3 Zew?2 (str. 262).

Zdarzenia: -
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Tryby pracy przemiennika czestotliwosci

Przemiennik czestotliwosci moze dziata¢ w wielu trybach z ré6znymi typami wartosci
zadanych. Tryb mozna wybra¢ dla kazdego miejsca sterowania (lokalne, Zew1 i Zew2)
w grupie parametrow 19 Tryb pracy. Ponizej znajduje sie oméwienie réznych typéw
wartosci zadanej i tancuchéw sterowania.

PID
1
rFr--=-=-=-=-=-=-=-=-x L -l - - 1
Wartos¢ zadana momentu| |Wartos¢ zadana predkosci Wartos¢ zadana czesto-
Grupa parametrow Grupa parametrow tliwosci
26 tancuch wart. zad. 22 Wyb6r wart. zadanej Grupa parametrow 28 tan-
momentu predkosci cuch w. zad. czestotliwo$ci

v

Tryb wektorowy sterowania | Tryb skalarny sterowania
silnikiem silnikiem

Kontroler momentu Kontroler czestotliwosci

Ponizej przedstawiono szczegoétowg reprezentacje typodw wartosci zadanych
i tancuchow sterowania. Numery stron kierujg do szczegétowych schematéow
w rozdziale Diagramy taricucha sterowania.
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Wybor zrédta nastawy i sprzezenia
zwrotnego regulatora PID procesu

(str. 629)

7

Regulator PID procesu
(str. 630)

Wartos¢ zadana momentu

Wartos¢ zadana predkosci

Wartos¢ zadana

Wybér i modyfikowanie zrédta Wybér zrédia | czestotliwosci
(str. 626) (str. 620) Wybér i modyfikowanie zrodta
(str. 618...619)
L

Wybér Zrédta wartosci
zadanej predkosci Il
(str. 621)

7

Rampa i krzywa wartosci
zadanej predkosci
(str. 622)

XL

Obliczanie btedu predkosci
(str. 623)

Kontroler predkosci
(str. 625)

Vi

Wybér wartosci zadanej dla
kontrolera momentu
(str. 626)

5L

Ograniczanie momentu
(str. 628)

N Z

Tryb wektorowy sterowania
silnikiem

Tryb skalarny sterowania
silnikiem

Kontroler momentu

Kontroler czestotliwosci
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Tryb sterowania predkoscia

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

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

Sterowanie predkoscig uzywa tancucha wartosci zadanej predkosci. Wartos¢ zadang
predkosci mozna wybra¢ za pomocg parametréw w grupie 22 Wybdr wart. zadanej
predkosci na stronie 284.

Ustawienia i diagnostyka

Grupa parametrow: 22 Wyboér wart. zadanej predkosci (str. 284).

Zdarzenia: -

Tryb sterowania momentem

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

Sterowanie momentem uzywa tancucha warto$ci zadanej momentu. Warto$¢ zadang
momentu nalezy wybraé przy uzyciu parametréw w grupie 26 tafricuch wart. zad.
momentu na stronie 307.

Ustawienia i diagnostyka

Grupa parametrow: 26 taricuch wart. zad. momentu (str. 307).

Zdarzenia: -

Tryb sterowania czestotliwoscia

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

Sterowanie czestotliwoscig uzywa tancucha wartosci zadanej czestotliwosci.
Warto$¢ zadang czestotliwosci mozna wybraé za pomocg parametréw w grupie
28 tancuch w. zad. czestotliwosci na stronie 312.

Ustawienia i diagnostyka

Grupa parametrow: 28 taricuch w. zad. czestotliwosci (str. 312).

Zdarzenia: —
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Specjalne tryby sterowania

Oprécz wyzej wspomnianych trybdw sterowania dostepne sg nastepujace tryby
specjalne:

Sterowanie PID dla procesu. Wiecej informacji mozna znalez¢ w sekcji Regulacja
PID zmiennej procesowej (strona 137).

Tryby awaryjnego zatrzymywania OFF1 i OFF3: Przemiennik czestotliwosci
przeprowadza zatrzymanie zgodnie ze zdefiniowang rampa zwalniania, po czym
zatrzymuje modulowanie, patrz sekcja Zatrzymanie awaryjne (strona 186).

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 (strona 172).
Magnesowanie wstepne: magnesowanie DC silnika przed uruchomieniem.
Wiecej informacji mozna znalez¢ w sekcji Magnesowanie wstepne (strona 168).

Trzymanie pragdem DC: zablokowanie wirnika przy predkosci bliskiej zeru
w czasie jego normalnej pracy. Wiecej informacji mozna znalez¢ w sekc;ji
Trzymanie DC (strona 169).

Nagrzewanie wstepne (nagrzewanie silnika): silnik pozostaje ciepty po
zatrzymaniu przemiennika czestotliwosci. Wiecej informacji mozna znalez¢é
w sekcji Nagrzewanie wstepne (nagrzewanie silnika) (strona 170).

Ustawienia i diagnostyka

Grupy parametréow: 06 Sfowa sterowania i stanu (str. 219), 20 Start/stop/kierunek
(str. 262), 22 Wybo6r wart. zadanej predkosci (str. 284), 23 Rampa wart. zad.
predkosci (str. 2951 40 PID procesu: zestaw 1 (str. 384).

Zdarzenia: -
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Konfigurowanie i programowanie przemiennika czestotliwosci

Program sterujgcy przemiennikiem czestotliwosci odpowiada za wykonywanie
gtéwnych funkcji sterujgcych, w tym funkcji umozliwiajgcych sterowanie predkoscia,
momentem i czestotliwoscig oraz funkcji uktadu logicznego przemiennika
czestotliwosci (uruchamianie/zatrzymywanie), interfejsu we/wy, sprzezenia
zwrotnego, komunikacji i zabezpieczen. Funkcje programu sterujgcego mozna
konfigurowac i programowac¢ za pomocg parametrow.

Program sterujacy przemiennikiem

Sterowanie predkoscig
Sterowanie momentem
Sterowanie czestotliwoscig
Sterowanie PID

Uktad logiczny przemiennika
czestotliwosci

Interfejs we/wy
Interfejs magistrali

Konfigurowanie za pomoca parametrow

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

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

* narzedzia komputerowego Drive Composer - opis tej czynnosci zawiera
podrecznik uzytkownika narzedzia Drive Composer (3AUA0000094606,
w jezyku angielskim);

 interfejsu magistrali komunikacyjnej - opis tej czynnosci zawierajg rozdziaty
Sterowanie przez magistrale komunikacyjng za poSrednictwem wbudowanego
interfejsu komunikacyjnego EFB i Sterowanie przez magistrale komunikacyjng
za poSrednictwem adaptera komunikacyjnego.

Wszystkie ustawienia parametréw sg automatycznie zapisywane w pamieci trwatej
przemiennika czestotliwosci. Jesli jednak w przypadku jednostki sterujgcej
przemiennika czestotliwosci uzywane jest zasilanie zewnetrzne +24 V DC,

ABB zaleca, aby po wprowadzaniu jakichkolwiek zmian w parametrach wymusi¢
ich zapisanie przed wyfgczeniem jednostki sterujgcej poprzez uzycie parametru
96.07 Reczne zapisanie parametru.

W razie koniecznosci mozna przywrdéci¢ wartosci domysine parametréow za pomocg
parametru 96.06 Przywrécenie parametru.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 96.06 Przywrécenie parametru...96.07 Reczne zapisanie parametru
(str. 459).

Zdarzenia: -
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Programowanie adaptacyjne

Tradycyjna metoda sterowania dziataniem przemiennika czestotliwosci polega

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

Narzedzie Drive composer pro (wersja 1.10 lub nowsza, dostepna oddzielnie)

jest wyposazone w funkcje programowania adaptacyjnego z graficznym interfejsem
uzytkownika stuzgcym do budowania niestandardowego programu. Bloki funkcyjne
obejmujg zwykle uzywane funkcje arytmetyczne i logiczne oraz na przykfad bloki
wyboru, poréwnania i timera. Program adaptacyjny jest wykonywany na poziomie
czasu 10 ms.

Jako dane wejsciowe programu moga by¢ uzywane wejscia fizyczne, informacje

o stanie przemiennika czestotliwosci, wartosci aktualne, state i parametry.

Dane wyjsciowe programu mogg by¢ uzywane na przykiad jako sygnat startu, zdarzenie
zewnetrzne lub warto$¢ zadana albo by¢ potgczone z wyj$ciami przemiennika
czestotliwosci. W ponizszej tabeli znajduje sie lista dostepnych wejsé i wyjsc.

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

Przyktad

Jesli parametr 31.01 Zrédlo zdarzenia zewn. 1 jest potgczony z wyjsciem bloku
programowania adaptacyjnego, wartos¢ parametru jest wyswietlana jako Program
adaptacyjny w panelu sterowania lub narzedziu komputerowym. Parametr jest
zabezpieczony przed zapisem (czyli nie mozna zmieni¢ wyboru).

Stan programu adaptacyjnego pokazuje parametr 07.30 Stan programu adapt..
Program adaptacyjny moze zosta¢ wytgczony przy uzyciu parametru 96.70 Wytgcz
prog. adaptacyjny.

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

Wejscia dostepne dla programu adaptacyjnego

Wejscie [Zrodto

We/Wy

DI1 10.02 Stan DI po opd6znieniach, bit O
DI2 10.02 Stan DI po opd6znieniach, bit 1
DI3 10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 2
Di4 10.02 Stan DI po opd6znieniach, bit 3
DI5 10.02 Stan DI po opd6znieniach, bit 4
DI6 10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 5
Al1 12.11 Warto$¢ aktualna Al1

Al2 12.21 Warto$¢ aktualna Al2
Sygnaty aktualne

Predkosc¢ silnika 01.01 Uzyta predko$c¢ silnika
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Wejscia dostepne dla programu adaptacyjnego

Wejscie Zrédio

Czestotliwo$¢ wyjsciowa 01.06 Czestotliwosc¢ wyjsciowa

Prad silnika 01.07 Prad silnika

Moment silnika 01.10 Moment silnika

Moc na wale silnika 01.17 Moc na wale silnika

Stan

Wigczone 06.16 Stowo stanu 1 przemiennika,
bit 0

Przerwane 06.16 Stowo stanu 1 przemiennika,
bit 1

Gotowos¢ do startu 06.16 Stowo stanu 1 przemiennika,
bit 3

Wyt awaryjne 06.11 Gtéwne stowo stanu, bit 3

W punkcie pracy 06.11 Gtéwne stowo stanu, bit 8

Limitowanie 06.16 Stowo stanu 1 przemiennika,
bit 7

Zew1 aktywne 06.16 Stowo stanu 1 przemiennika,
bit 10

Zew?2 aktywne 06.16 Stowo stanu 1 przemiennika,
bit 11

Magazyn danych

Magazyn danych 1 real32 47.01 Magazyn danych 1 real32

Magazyn danych 2 real32 47.02 Magazyn danych 2 real32

Magazyn danych 3 real32 47.03 Magazyn danych 3 real32

Magazyn danych 4 real32 47.04 Magazyn danych 4 real32

Wyjscia dostepne dla programu adaptacyjnego

Wyjscie Cel

We/Wy

RO1 10.24 Zrédlo RO1

RO2 10.27 Zrédfo RO2

RO3 10.30 Zrédfo RO3

AO1 13.12 Zrédto AOT

AO2 13.22 Zrédto AO2

Sterowanie startem

Wybér Zew1/Zew?2 19.11 Wybor Zew1/Zew?2
Zezwolenie na bieg 1 20.12 Zrédto zezwolenia na bieg 1
Polecenie Zew1 we1 20.03 Zrodto wel Zew1
Polecenie Zew1 we2 20.04 Zrédio we2 Zew2
Polecenie Zew1 we3 20.05 Zrédto we3 Zew1
Polecenie Zew2 we1 20.08 Zrodto wel Zew?2
Polecenie Zew2 we2 20.09 Zrédio we2 Zew2
Polecenie Zew2 we3 20.10 Zrédio we3 Zew2
Resetowanie btedu 31.11 Wybér resetu btedu
Sterowanie predko$cig

Predko$¢ zadana Zew1 22.11 W. zad. pred. 1 Zew1
Proporcjonalne wzmocnienie 25.02 Proporc. wzmocnienie predk.
predkosci

Czas catkowania predkosci 25.03 Czas catkowania predkoSci
Czas przyspieszania 1 23.12 Czas przyspieszania 1
Czas zwalniania 1 23.13 Czas zwalniania 1
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Wyjscia dostepne dla programu adaptacyjnego

Wyjscie [Cel

Sterowanie czestotliwoscig

Czestotliwo$¢ zadana Zew1 |28.11 W. zad. czest. 1 Zew1
Sterowanie momentem

Moment zadany Zew1 26.11 Zrédfo wart. zad. momentu 1
Moment zadany Zew2 26.12 Zrédio wart. zad. momentu 2
Funkcja limitu

Minimalny moment 2 30.21 Zrédfo min. momentu 2
Maksymalny moment 2 30.22 Zrédio maks. momentu 2
Zdarzenia

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

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

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

Formaty bltedow i kodéw pomocniczych programu adaptacyjnego

Format kodu pomocniczego:

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

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

Patrz opis btedu 64A6.

Program sekwencyjny

Program adaptacyjny moze zawiera¢ czesci programu podstawowego i programow
sekwencyjnych. Program podstawowy dziata w sposéb ciagty, gdy program
adaptacyjny jest w trybie uruchomienia. Dziatanie programu podstawowego jest
zaprogramowane przy uzyciu blokéw funkcyjnych oraz wejsé i wyjs¢ systemu.
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Program sekwencyjny jest maszyng stanéw. Oznacza to, ze w danej chwili jest
uruchomiony tylko jeden stan sekwencji programu. Program sekwencyjny mozna
utworzy¢ dodajgc stany i tworzgc programy stanéw przy uzyciu tych samych
elementdw, ktére sg stosowane w programie podstawowym. Przej$cia stanu
programu sg realizowane przez dodawanie wyjs¢ przejs¢ stanu do programoéw
stanow. Reguty przejs¢ standéw sg programowanie przy uzyciu blokéw funkcyjnych.

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

Ustawienia i diagnostyka

Grupy parametréow: 01 Wartosci aktualne (str. 209), 06 Stowa sterowania i stanu
(str. 219), 07 Informacje systemowe (str. 226), 10 Standardowe DI, RO (str. 228),

12 Standardowe Al (str. 239), 13 Standardowe AO (str. 244), 19 Tryb pracy (str. 260),
20 Start/stop/kierunek (str. 262), 23 Rampa wart. zad. predkosci (str. 295),

25 Sterowanie predkoscig (str. 301), 26 taricuch wart. zad. momentu (str. 307),

30 Limity (str. 325), 31 Funkcje btedu (str. 334), 40 PID procesu: zestaw 1 (str. 384),
47 Magazyn danych (str. 418) i 96 System (str. 456).

Zdarzenie: 64A6 Program adaptacyjny (str. 554).
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Interfejsy sterowania

Programowalne wejscia analogowe

Jednostka sterujgca ma dwa programowalne wejscia analogowe. Za pomocg

parametrow mozna niezaleznie ustawi¢ kazde wejscie jako wejscie pracujgce

w trybie napieciowym (0/2...10 V) lub pradowym (0/4...20 mA). Kazde wejscie
mozna filtrowaé¢, odwracac i skalowaé.

Ustawienia i diagnostyka
Grupa parametrow: 12 Standardowe Al (str. 239).

Zdarzenia: -

Programowalne wyjscia analogowe

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

Ustawienia i diagnostyka
Grupa parametrow: 13 Standardowe AO (str. 244).

Zdarzenia: -

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

Wejscie cyfrowe DI5 moze by¢ uzywane jako wejscie czestotliwosciowe.
Na panelu sterowania pokazywane sg tylko wtasciwe opcje do wyboru.

Wejscie cyfrowe DI6 moze uzywane jako wejscie termistora.

Przy uzyciu modutu rozszerzen wejs¢ cyfrowych CHDI-01 115/230 V mozna dodac¢
szes¢ wejs¢ cyfrowych. Przy uzyciu wielofunkcyjnego modutu rozszerzern CMOD-01
mozna dodac¢ jedno wyjscie cyfrowe.

Ustawienia i diagnostyka

Grupy parametréw: 10 Standardowe DI, RO (str. 228) i 11 Standardowe DIO, Fl, FO
(str. 238).

Zdarzenia: -

Programowalne wejscia i wyjscia czestotliwosciowe

Wejscie cyfrowe DI5 moze by¢ uzywane jako wejscie czestotliwosciowe.
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Wyjscie czestotliwosciowe mozna dodac przy uzyciu wielofunkcyjnego modutu
rozszerzen CMOD-01.

Ustawienia i diagnostyka

Grupy parametréw: 10 Standardowe DI, RO (str. 228) i 11 Standardowe DIO, FI, FO
(str. 238).

Zdarzenia: -

Programowalne wyjscia przekaznikowe

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

Dwa wyjscia przekaznikowe mozna dodaé przy uzyciu wielofunkcyjnego modutu
rozszerzen CMOD-01 lub modutu rozszerzen wejsé cyfrowych CHDI-01 115/230 V.

Ustawienia i diagnostyka
Grupa parametrow: 10 Standardowe DI, RO (str. 228).

Zdarzenia: -

Programowalne rozszerzenia we/wy

Wejscia i wyjscia mozna dodawacé przy uzyciu wielofunkcyjnego modutu rozszerzen
CMOD-01 lub CMOD-02 albo modutu rozszerzen wejsé cyfrowych CHDI-01 115/230
V. Modut jest instalowany w gniezdzie opcjonalnym 2 jednostki sterujgcej.

W ponizszej tabeli podano liczbe wejs¢/wyjs¢ jednostki sterujgcej, a takze opcjonalne
moduty CMOD-01, CMOD-02 i CHDI-01.

Wejscia Wyjscia Wej.s’mial Wejscia Wyjscia | Wyjscia prze-
Lokalizacja cyfrowe cyfrowe (‘:\;yfitvz analogowe| analogowe| kaznikowe
(DI) (DO) (DIO) (A1) (AO) (RO)
Jednostka 6 - - 2 2 3
sterujgca
CMOD-01 - 1 - - - 2
CMOD-02 - - - - - 1 (bez
mozliwosci
konfiguraciji)
CHDI-01 6 (115/230 V) - - - - 2

Modut rozszerzen we/wy mozna aktywowac i skonfigurowac przy uzyciu grupy
parametréw 15.

Modut CMOD-02 oprécz wyjscia przekaznikowego (bez mozliwosci konfiguracii)
oferuje wejscie +24VDC/AC i wejscie termistora.
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Uwaga: grupa parametréw konfiguracji zawiera parametry umozliwiajgce
wyswietlanie wartosci wej$¢ modutu rozszerzen. Tylko te parametry umozliwiajg
uzywanie wejs¢ modutu rozszerzen we/wy jako zrédet sygnatéw. Aby podigczy¢
sie do wejscia, nalezy wybra¢ ustawienie Inny w parametrze selektora zrédta,

a nastepnie okresli¢ odpowiedni parametr wartosci (oraz bit w przypadku sygnatow
cyfrowych) w grupie 15.

Uwaga: Modut CHDI-01 umozliwia uzycie szesciu dodatkowych wejsé cyfrowych.
Modut CHDI-01 nie wptywa na standardowe wejscia cyfrowe na jednostce sterujgcej.

Ustawienia i diagnostyka

Grupa parametrow: 15 Modut rozszerzenia I/O (str. 257).

Zdarzenia: -

Sterowanie poprzez magistrale komunikacyjna

Za posrednictwem interfejsow magistrali komunikacyjnej mozna podigczy¢
przemiennik czestotliwosci do kilku roznych systemow automatyki. Patrz rozdziaty
Sterowanie przez magistrale komunikacyjng za po$rednictwem wbudowanego
interfejsu komunikacyjnego EFB (str. 565) i Sterowanie przez magistrale
komunikacyjng za posrednictwem adaptera komunikacyjnego (str. 599).

Ustawienia i diagnostyka

Grupy parametrow: 50 Adapter komunikacyjny (FBA) (str. 422), 51 FBA A: ustawienia
(str. 427), 52 FBA A: dane wej. (str. 429), 53 FBA A: dane wyj. (str. 430) i 58
Wbudowana magistrala komunikacyjna (str. 430).

Zdarzenia: -

Sterowanie aplikacyjne

Rampy wartosci zadanej

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

W przypadku wartosci zadanej predkosci i czestotliwosci rampy sg definiowane jako
czas, jaki zajmie zmiana wartos$ci zadanej miedzy zerem a znamionowym momentem
silnika (miedzy zerowg predkoscig lub czestotliwoscig a wartoscig zdefiniowang

za pomocg parametru 46.017 lub 46.02). Uzytkownik moze przetgczac sie miedzy
dwoma wstepnie skonfigurowanymi zestawami ramp za pomoca zrédta binarnego,
takiego jak wejsciowy sygnat cyfrowy. W przypadku wartosci zadanej predkosci

i czestotliwosci mozna réwniez sterowac ksztattem rampy.

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

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

Funkcja zmiennego nachylenia jest obstugiwana tylko w przypadku sterowania zdalnego.

Specjalne rampy przyspieszania/zwalniania

Czasy przyspieszania/zwalniania dla funkcji biegu prébnego mozna zdefiniowaé
osobno. Patrz sekcja Bieg probny (str. 172).

Istnieje mozliwos¢ dostosowania wspotczynnika zmiany funkcji potencjometru
silnika (str. 756). Ten sam wskaznik ma zastosowanie w obu kierunkach.

Ponadto mozna zdefiniowaé rampe zwalniania na potrzeby funkcji zatrzymania
awaryjnego (tryb Off3).

Ustawienia i diagnostyka

Menu - Ustawienia - Rampy

Parametry:

* Rampa wartosci zadanej predkosci: Parametry 23.11 Wybér zestawu
ramp...23.15 Czas zwalniania 2 (str. 296) i 46.01 Skalowanie predko$ci
(str. 414).

* Rampa warto$ci zadanej momentu: Parametry 01.30 Skala momentu
znamion. (str. 211), 26.18 Czas wzrostu rampy mom. i 26.19 Czas spadku
rampy momentu(strony 310).

* Rampa warto$ci zadanej czestotliwosci: Parametry 28.71 Wyb6r ust. rampy
czest....28.75 Czestotliwosc: czas zwaln. 2 (str. 321) i 46.02 Skalowanie
czestotliwosci (str. 414).

» Bieg probny: Parametry 23.20 Czas przysp. dla biegu prob. i 23.21 Czas
zwaln. dla biegu prob. (str. 297).

» Potencjometr silnika: Parametr 22.75 Czas rampy potenc;j. silnika (str.294).

» Zatrzymanie awaryjne (tryb Off3): Parametr 23.23 Czas zatrz. awaryjnego
(str. 298).

* Zmienne nachylenie: Parametry 23.28 Zmienne nachylenie wt. (str. 298)
i 23.29 Wskaznik zmiennego nachyl. (str. 299).

Zdarzenia: -

Stale predkosci/czestotliwosci

State predkosci i czestotliwosci sg zdefiniowanymi wstepnie wartosciami zadanymi,
ktére mozna aktywowac na przykfad przy uzyciu cyfrowych sygnatéw wejsciowych.
Istnieje mozliwos$¢ zdefiniowania maksymalnie 7 predkosci na potrzeby sterowania
predkoscig i 7 statych czestotliwosci na potrzeby sterowania czestotliwoscig.
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OSTRZEZENIE: predkosci i czestotliwosci zastepujg normalne warto$ci
zadane bez wzgledu na zrodto wartosci zadane;.

Ustawienia i diagnostyka

Menu - Ustawienia gtowne - Start, stop, wartos¢ zadana - State czestotliwosci
Menu - Ustawienia gtéwne - Start, stop, wartos¢ zadana - State predkosci

Grupy parametrow: 22 Wybor wart. zadanej predkosci (str. 284) i 28 taricuch w. zad.
czestotliwosci (str. 312).

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 probleméw zwigzanych z rezonansem mechanicznym.

Funkcja predkosci krytycznych zapobiega temu, aby wartos¢ zadana pozostata
w pasmie krytycznym przez zbyt dtugi czas. Kiedy zmienna warto$¢ zadana
(22.87 Akt. wart. zad. predkosci 7) wchodzi w zakres krytyczny, wyjscie funkcji
(22.01 Nieograniczona w.zad. predk.) zostaje zablokowane do momentu,

gdy wartos¢ zadana opusci zakres. Kazda natychmiastowa zmiana na wyjsciu
jest wygtadzana przez funkcje rampy w tancuchu wartosci zadane;j.

Gdy przemiennik czestotliwosci ogranicza dozwolone predkosci/czestotliwosci
wyjsciowe, ogranicza je do bezwzglednie najnizszej predkosci krytycznej
(predkos¢ krytyczna niska lub czestotliwos$¢ krytyczna niska) podczas
przyspieszania od zatrzymania, chyba ze warto$¢ zadana predkosci przekracza
gorny limit predko$ci/czestotliwosci krytyczne;.

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

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

Aby przemiennik czestotliwosci pomijat te zakresy predkosci, nalezy:

» wigczy¢ funkcje predkosci krytycznych. W tym celu nalezy ustawi¢ wartos¢ bitu
0 parametru 22.51 Funkcja predkosci krytycznej i

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

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

A

1 Par. 22.52 = 540 obr./min
1560 | - 2 Par. 22.53 = 690 obr./min
3 Par. 22.54 = 1380 obr./min
1380 |- -~ - -
4 Par. 22.55 = 1560 obr./min
690 |
540 |,

- 22.87 Akt. wart. zad. predkosci 7 (obr./min)
1. 2 3 4 (wejscie funkcji)

Ustawienia i diagnostyka

Parametry:

» Predkosci krytyczne: Parametry 22.01 Nieograniczona w.zad. predk. (str. 284),
22.51 Funkcja predko$ci krytycznej...22.57 Predko$c¢ krytyczna 3 wys. (str. 292)
i 22.87 Akt. wart. zad. predkosci 7 (str. 295).

» Czestotliwosci krytyczne: Parametry 28.51 Funkcja czest. krytycznej...28.57
Czest. krytyczna 3 wysoka (str. 320) i 28.96 Akt. w. zad. czestotl. 7 (str. 324).

Zdarzenia: —

Autostrojenie reg. predk.

Kontroler predkosci przemiennika czestotliwosci 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 serie cykli przyspieszania/zwalniania
silnika. Liczbe cykli mozna zmieni¢ za pomocg parametru 25.40. Wyzsze wartosci
zapewniajg doktadniejsze wyniki, zwtaszcza jesli r6znica pomiedzy predkoscig
poczatkowg i maksymalng jest mata.

Maksymalna warto$¢ zadana momentu uzywana podczas automatycznej regulaciji
bedzie momentem poczgtkowym (tzn. momentem w chwili aktywacji procedury)
powiekszonym o wartos$¢ 25.38, chyba ze ogranicza go limit maksymalnego
momentu (grupa parametréw 30 Limity) lub znamionowy moment silnika (99 Dane
silnika). Obliczona maksymalna predkos¢ podczas procedury jest predkoscig
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poczatkowg (tzn. predkosciag, 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 automatyczne;j
regulacji. W tym przyktadzie wartos¢ 25.40 ustawiono na 2.

Poczatkowy moment + [25.38]

Poczatkowy moment

Poczatkowa predkos¢ +
[25.39]

Poczatkowa predkos¢

Uwagi:

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

« Silnik nieznacznie przekroczy obliczong maksymalng predkosé pod koniec
kazdego etapu przyspieszania.

Przed aktywacja procedury autostrojenia

Czynnosci wstepne dotyczace przeprowadzania procedury automatycznego strojenia:

» Bieg identyfikacyjny silnika (Bieg ID) zostat pomyslinie ukoriczony

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

* Przemiennik czestotliwo$ci zostat uruchomiony i dziata w trybie sterowania
predkoscia.

Po tym, jak wszystkie te warunki zostaty spetnione, mozna aktywowaé automatyczng
regulacje za pomocg parametru 25.33 (lub zrédta 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 Plynny, Normalny i Scisty definiujg,
w jaki sposob warto$¢ zadana momentu przemiennika czestotliwosci powinna
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reagowac na krok wartosci zadanej predkosci po regulacji. Wybor opcji Plynny
zapewni wolng, ale niezawodng reakcje; opcja Scisfy zapewni szybka reakcje,
ale prawdopodobnie zbyt duze wartosci wzrostu dla niektorych 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 wydajnos$¢ 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)

« 25.37 (mechaniczna stata czasu silnika i maszyny).

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

Rézniczkowa
kompensacja
przyspieszania

Proporcjonalna

Predkos¢ +_ Warto$é catkowa +1" Moment
predkosci btedu &g. predkosci

R&zniczkowa

Aktualna predkosc¢

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 529.

Ustawienia i diagnostyka

Grupy parametréw: 25 Sterowanie predkoscig (str. 301), 30 Limity (str. 325)
i 99 Dane silnika (str. 475).

Parametry: 25.02 Proporc. wzmocnienie predk. (str. 301), 25.03 Czas catkowania
predkosci (str. 302), 25.33 Autostrojenie req. predk....25.40 Czasy powtérz
autostrojenia (str. 305), 30.12 Maks. predkosc (str. 327) i 99.09 Predkos¢ znam.
silnika (str. 477).

Zdarzenie: AF90 Autodostrajanie kontrolera predkosci (str. 545).

Krzywa obcigzenia uzytkownika

Krzywa obcigzenia uzytkownika zapewnia funkcje nadzoru, ktéra monitoruje sygnat
wejsciowy jako funkcje czestotliwosci lub predkosci i obcigzenie. Krzywa ta zawiera
informacje o stanie monitorowanego sygnatu i moze spowodowaé wygenerowanie

ostrzezenia lub btedu w wyniku naruszenia profilu zdefiniowanego przez uzytkownika.

Krzywa obcigzenia uzytkownika sktada sie z krzywej przecigzenia i niedocigzenia
lub tylko jednej z tych krzywych. Kazda krzywa sktada sie z pieciu punktéw,
ktére 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
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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

12
-
0.6 //

0.4 /

0,2 —11)

0,0

-0,2 IIIIIIIIIIIIIIIIIIIIGIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIlIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIV

Czestotliwo$¢ wyjsciowa (Hz)
1 = Krzywa przecigzenia (pie¢ punktow)

2 = Znamionowa krzywa obcigzenia procesu
3 = Krzywa niedocigzenia (pie¢ punktéw)

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

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

Niedocigzenie moze by¢ na przyktad uzywane do monitorowania, czy nie wystgpit
spadek obcigzenia i przerwanie przenosnika lub topatek wentylatora.

Ustawienia i diagnostyka

Grupa parametrow: 37 Krzywa obcigzenia uzytkownika (str. 380).

Zdarzenia: A6E6 Konfiguracja ULC (str. 5639), ABBE ULC — ostrzezenie dotyczgce
przecigzenia (str. 544), A8BF ULC — ostrzezenie dotyczgce niedocigzenia (str. 544),
8001 ULC — btad niedocigzenia (str. 559), 8002 ULC — btad przecigzenia str. 559).

Makra sterowania

Makra sterowania to wstepnie zdefiniowane ustawienia parametrow i konfiguracje
we/wy. Patrz rozdziat Makra sterowania (str. 83).
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Regulacja PID zmiennej procesowej

Przemiennik czestotliwosci ma dwa wbudowane regulatory PID procesu
(zestaw 1 PID i zestaw 2 PID). Regulator umozliwia sterowanie zmiennymi
procesu, takimi jak cisnienie lub przeptyw w rurze albo poziom ptynu w zbiorniku.

W przypadku regulacji procesu PID do przemiennika czestotliwosci przesytana

jest warto$¢ zadana procesu, a nie wartos¢ zadana predkosci. Ponadto do
przemiennika czestotliwosci przesytana jest wartos¢ biezgca (sprzezenie zwrotne
procesu). Funkcja regulacji procesu PID dostosowuje informacje o predkosci
przemiennika czestotliwosci, co umozliwia zachowanie zgdanego poziomu (nastawy)
mierzonej wartosci procesu (wartosci biezacej). Oznacza to, ze uzytkownik nie musi
ustawia¢ wartosci zadanej czestotliwosci/predkosci/momentu w przemienniku
czestotliwosci, a przemiennik czestotliwosci dostosowuje swojag prace odpowiednio
do regulatora PID procesu.

Ponizszy uproszczony schemat blokowy przedstawia zasade dziatania sterowania
PID dla procesu. Szczegdtowe schematy blokowe znajdujg sie na str. 629 i 630.

Nastawa ——— p»
Ograniczenie
Regu|ator tancuch wartosci
Filtr PID _>7~£_> zadanej
predkosci,

A1 —P Bie > > procesu momentu lub
Al2 —p| lezace czestotliwosci

wartosci
oo procesu
FBA —P»

Przemiennik czestotliwosci zawiera dwa petne zestawy ustawien regulatora PID
procesu, ktére mozna zmieniaé, gdy jest to konieczne. Patrz parametr 40.57 PID:
wybor zestawu 1/2.

Uwaga: Regulacja PID procesu jest dostepna tylko przy sterowaniu zewnetrznym;
patrz sekcja Sterowanie lokalne a sterowanie zewnetrzne (str. 113).
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Skrécona procedura konfiguracji regulatora procesu PID

1. Aktywowac¢ regulator PID procesu: Menu - Ustawienia gtéwne - PID -
Regulacje PID

2. Wybra¢ zrédto sprzezenia zwrotnego: Menu - Ustawienia gtéwne - PID -
Sprzezenie zwrotne

3. Wybra¢ zrodto nastawy: Menu - Ustawienia giowne - PID - Nastawa

4. Ustawi¢ przyrost, czas catkowania, czas rozniczkowania: Menu - Ustawienia
gtowne - PID - Dostrajanie

5. Ustawic limity wyjs¢ regulatora PID: Menu - Ustawienia gtéwne - PID - Wyjscie
regulatora PID

6. Wybra¢ wyjscie regulatora PID jako zrédto na przyktad parametru 22.11 W. zad.
pred. 1 Zew1: Menu - Ustawienia gtéwne - Start, stop, wartos¢ zadana -
Wartos¢ zadana z

Funkcje uspienia i wzmocnienia dla regulatora PID procesu

Funkcja uspienia jest odpowiednia dla aplikacji regulacji PID, w przypadku ktérych rézni
sie zuzycie, na przyktad systeméw 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 funkc;ji.

Przyktad: Przemiennik czestotliwosci steruje pompa zwiekszajaca cisnienie.

Zuzycie wody spada w nocy. W wyniku tego regulator procesu PID zmniejszy predkosc
silnika. Jednak z powodu naturalnego ubytku wody w rurach oraz niskiej efektywnosci
pompy wirowej przy niskich predkosciach wat silnika nigdy nie przestatby sie obracac.
Po uplywie czasu okreslonego jako opdznienie uspienia funkcja uspienia wykrywa
moment, gdy silnik pracuje na niskich obrotach, i zatrzymuje niepotrzebnie dziatajgca
pompe. Przemiennik czestotliwosci przechodzi wtedy w tryb uspienia. Ci$nienie bedzie
jednak nadal monitorowane. Dziatanie pompy zostaje wznowione, gdy cisnienie spada
ponizej wstepnie zdefiniowanego poziomu minimalnego i po uptynieciu opéznienia
wznowienia pracy.

Uzytkownik moze zwiekszy¢ czas uspienia regulatora PID przy uzyciu funkcji

wzmochienia. 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 trybu
uspienia (40.46)

-

Czas

A

Warto$¢ aktualna

Warto$ci nieodwrécone

Opodznienie
aktywacji (40.48)

(40.31 = Bez odwroécenia (W zad - sp zwr))

(nastawa - odchylenie aktywacji 40.47)

: : : » Czas
Warto$¢ aktualna : : :
‘ 1 : 1
Poziomaktywacji . R N
(nastawa + odchylenie aktywacji 40.47) ' :
Warto$ci odwrdcone (40.31=Z ! X
odwroceniem (Sp zwr - W zad)) ) |
» Czas

Predkos¢ silnika

tsq = Opo6znienie uspienia
(40.44)

t<ty

Tryb uspienia

Poziom

uspienia
(40.43)

STOP
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Sledzenie

W trybie Sledzenia warto$¢ wyjsciowa bloku PID jest ustawiana bezposrednio

na warto$¢ parametru 40.50 (lub 41.50) Zest. 1: wybor $ledz. w. zad.. Wewnetrzny
warunek | regulatora PID jest ustawiony tak, aby do wyjscia nie byly przekazywane
zadne wartosci przejsciowe, dzieki czemu po wyjsciu z trybu $ledzenia bedzie mozna
tagodnie wznowi¢ normalne dziatanie funkgcji regulacji procesu.

Ustawienia i diagnostyka

Menu - Ustawienia gtéwne - PID
Parametr: 96.04 Wyboér makra (str. 458) (wybor makra).

Grupy parametréw: 40 PID procesu: zestaw 1 (str. 384) i 41 PID procesu: zestaw 2
(str. 402).

Zdarzenia: -
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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 parametréw 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. Odbywa sie to na podstawie
wyboru dokonanego w parametrze 40.56 Zest. 1: zrédfo dostrojenia (dla zestawu
PID 1 procesu) lub 41.56 Zest. 2: zrédto dostrojenia (dla zestawu PID 2 procesu).
W wigkszosci przypadkow uzywany jest parametr 40.01 PID procesu: akt. wart. wyj.,
czyli parametr 40.56 Zest. 1: Zrédto dostrojenia lub 41.56 Zest. 2: Zzrédto dostrojenia
jest ustawiony na wartos¢ Wyjscie PID.

Funkcja dostrajania PID przemiennikéw czestotliwosci Variable Frequency Drives
(VFD) jest uzywana, gdy wazne jest kontrolowanie naprezenia materiatow,

na przyktad w pomocniczych przemiennikach czestotliwosci w branzach zwigzanych
z przetworstwem metali, elementach wejsciowych i wyjsciowych urzgdzen do
rotograwiury i przewijarkach powierzchniowych.

Linia przeno$nika z mozliwosci sterowania predkoscig

g _"\I

) o Rolki przemiennika
Pomiar naprezenia czestotliwosci
(przeciaganie)

Nalezy recznie potgczy¢ dostrojone wyjscie regulatora PID z tancuchem predkosci,
jesli dostrojone wyjscie regulatora PID jest uzywane do dostrajania predkosci.
Ponizsze parametry nalezy ustawi¢ w nastepujagcy sposob:

Parametr Wartosé

22.11 W. zad. pred. 1 Zew1 | Warto$¢ zadana predkosci procesu przekazana ze zrodia
22.11 W. zad. pred. 1 Zew1

22.12 W. zad. pred. 2 Zew1 | |nna, 40.05 Akt. wart. dostr. wyj. PID
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22.13 Funkcja pred. Zew1 | Dodaj (w. zad. 1 + w. zad. 2)

22.13 Funkcja pred. Zew1 Rampa
22.11 W. zad. pred. 1 Zew1 = Dodaj (w. zad. 1 +w. zad. 2)| wejscie

PID
nastawa

b o 40.05 Akt. wart.
u roces | dostr. wyj. PID
PID ppD —————p{22.12 W. zad. pred. 2

Zew1
warto$¢ > ew

rzeczywista

Uwagi:

» Powyzsze ustawienia dotyczg miejsca sterowania ZEW1. W podobny sposdéb
mozna ustawi¢ miejsce sterowania ZEW2.

» Podane tu przyktady opierajg sie na zestawie PID 1. Parametry funkcji dostrajania
PID mozna ustawi¢ na zgdane wartosci, aby osiggng¢ oczekiwane wyniki.

Dostepne sg nastepujace tryby dostrajania PID:

* Bezposrednie

* Proporcjonalne

» tagczone.

Bezposredni

Tryb bezposredni jest odpowiedni w sytuacji, gdy naprezenie ma by¢ kontrolowane
przy statej liczbie obrotéw na minute lub predkosci linii.

W tym trybie dostrojona wartos$¢ wyjsciowa regulatora PID (40.05 Akt. wart. dostr.
wyj. PID) jest zalezna od maksymalnej predkosci (parametr 30.72 Maks. predkosc),
momentu (30.20 Maks. moment 1) lub czestotliwosci (30.714 Maks. czestotliwosc).
Wyboru mozna dokonac przy uzyciu parametru 40.52 Zest. 1: wybor 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 ponizszej formuty:

Parametr 40.01

Parametr 40.05 = ( 2L ) x (Parametr 30.12, 30.20 lub 30.14) x Parametr 40.55
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Na ponizszym wykresie zaprezentowano wartos¢ 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 czestotliwo$ci

Uwaga: Na powyzszym wykresie przyjeto zatozenie, ze wartos¢ wyjsciowa PID jest
ograniczona/stabilna i wynosi 100. Jedynym celem tego zatozenia jest utatwienie
zrozumienia przedstawianych informacji. W przypadkach rzeczywistych wartos¢
wyjsciowa PID moze rézni¢ sie w zaleznosci od nastawy i wartosci rzeczywistej.

Przyktad:

Jesli

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

parametr 40.56 Zest. 1: zrédto 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: regulacja dostrojenia = 0,5

n

Parametr 40.05 = (100

mj x 1500 % 0,5

Parametr 40.05 = 750

Proporcjonalny

Tryb proporcjonalny jest odpowiedni w sytuacji, gdy kontrola naprezenia jest
wymagana w catym zakresie predkosci, ale nie przy predkosciach bliskich zeru.

W tym trybie dostrojona warto$¢ wyjsciowa regulatora PID (40.05 Akt. wart. dostr.
wyj. PID) jest zalezna od warto$ci 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 warto$¢ zadana predkosci wybrana w parametrze 40.53 Zest. 1: wsk.
dostroj. w.zad. i zrédto wartosci zadanej wybrane w parametrze 22.11 W. zad. pred. 1
ZewT byly takie same. Jest to konieczne, aby mozna byto aktywowac tryb
proporcjonalny.
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W wiekszosci przypadkéw wartosé zadana predkosci procesu jest powigzana

z parametrem 40.53 Zest. 1: wsk. dostroj. w.zad.. Na przyktad jesli jest uzywany tryb
sterowania ZEW1, a zrodto wartosci zadanej jest wartoscig skalowang Al, wéwczas
parametry 22.11 W. zad. pred. 1 Zew1i 40.53 Zest. 1: wsk. dostroj. w.zad. powinny
zosta¢ skonfigurowane jako wartosci skalowane Al1.

Warto$¢ parametru 40.05 Akt. wart. dostr. wyj. PID obliczona przy uzyciu ponizszej
formuty:

Parametr 40.05 = (w

100 ) x Parametr 40.53 x Parametr 40.55

Na ponizszym wykresie zaprezentowano wartos¢ 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
|

Y

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

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

Przyktad:

Jesli

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

parametr 40.56 Zest. 1: zrédfo 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: requlacja dostrojenia = 0,5

wowczas
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_ (100
Parametr 40.05 = ( : oo) X750 %05
Parametr 40.05 = 375

taczony

Tryb fgczony jest odpowiedni, gdy naprezenie musi by¢ kontrolowane w zakresie
od predkosci wynoszgcej zero do predkosci maksymalinej.

Tryb tgczony jest kombinacjg trybéw bezposredniego i proporcjonalnego. W tym
przypadku wartos¢ dostrojona dla predkosci wynoszacej zero jest definiowana przez
parametr 40.54 Zest. 1: dostrojenie mieszane, a wartos¢ dostrojona dla predkosci
wiekszej od zera jest definiowana przez parametr 40.55 Zest. 1: regulacja
dostrojenia. Dostrojona warto$¢ jest bezposrednio proporcjonalna do wartosci
parametru 40.53 Zest. 1: wsk. dostroj. w.zad..

Warto$¢ zadana predkosci proces jest podawana w parametrze 40.53 Zest. 1: wsk.
dostroj. w.zad.. Na przykiad jesli jest uzywany tryb sterowania ZEW1, a zrédio
wartosci zadanej jest wartoscig skalowang Al, wéwczas parametry 22.11 W. zad.
pred. 1 Zew1i 40.53 Zest. 1: wsk. dostroj. w.zad. powinny zostaé skonfigurowane
jako Skalowane Al1.

Wartos¢ 40.05 Akt. wart. dostr. wyj. PID jest obliczana przy uzyciu ponizszej
formuty:
Parametr 40.05 = {(Parametr 30.12 x Parametr 40.54) + [(1 — Parametr 40.54) x Parametr 40.53]} x Parametr 40.55

Na ponizszym wykresie przedstawiono przyrost wartosci dostrojonej w trybie fgczonym.

40.05 Akt. wart. dostr. wyj. PID

A

A

: 40.55 Zest. 1: regulacja dostrojenia

I
| 40.54 Zest. 1: dostrojenie mieszane
I

40.55 Zest. 1: regulacja_ A
dostrojenia o v
40.54 Zest. 1: dostroje- 0 40.53 Zest. 1: wsk. dostroj. w.zad.

nie mieszane

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

Jesli

parametr 40.52 Zest. 1: wyb6r dostrojenia = Predko$c

parametr 40.56 Zest. 1: zrédfo dostrojenia = Wyjscie PID

parametr 30.712 Predkos¢ maksymalna = 1500 obr./min

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 40.54 Zest. 1: dostrojenie mieszane = 0,1

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

wowczas

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

Parametr 40.05 = G-g%) % {(1500 % 0,1) + [(1-0.1)x 0]} x 1
Parametr 40.05 = 150

Jesli 40.53 Zest. 1: wsk. dostroj. w.zad.wynosi 750
Parametr 40.05

100
(m) x {(1500x 0,1) +[(1-0,1) x 7501} x 1

Parametr 40.05 = 825

Jesli 40.53 Zest. 1: wsk. dostroj. w.zad. wynosi 1500

100
(166) x {(1500 % 0,1) +[(1-0,1)x 15001} x 1

Parametr 40.05 = 1500

Parametr 40.05

Automatyczne tgczenie sie z dostrajaniem PID

Automatyczne fgczenie sie z dostrajaniem PID (40.54 Zest. 1: dostrojenie mieszane)
umozliwia potgczenie aktualnej dostrojonej wartosci wyjsciowej PID (40.05 Akt. wart.
dostr. wyj. PID) do odpowiednich fancuchéw wartosci zadanych predkosci,
momentu lub czestotliwosci. Mozna uzy¢ parametru 40.52 Zest. 1: wybor dostrojenia
(dla zestawu PID 1) lub parametru 41.52 Zest. 2: wyb6r dostrojenia (dla zestawu
PID2) i wybra¢ odpowiednie dostrojenie (predkos¢, moment lub czestotliwosc).

Tryb sterowania silnikiem (99.04 Tryb sterowania silnikiem) takze wptywa na na
aktualng dostrojong warto$¢ wyjsciowg PID (40.05 Akt. wart. dostr. wyj. PID) dodang
do fancuchéw wartosci zadanych predkosci, momentu lub czestotliwosci. W trybie
sterowania skalarnego dostrojone wartosci predkosci i momentu wynoszg zero,

a w trybie sterowania wektorowego dostrojona warto$¢ czestotliwosci wynosi zero.

Patrz schemat tancucha sterowania na stronie 634.
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Uwaga: Jesli parametr 40.54 Zest. 1: dostrojenie mieszane jest wytgczony,

a przemiennik czestotliwosci zatrzymuje sie w trybie zatrzymania awaryjnego
Zatrzymanie wg rampy (Off1) lub Zatrzymanie awaryjne wg rampy (Off3)
(21.04 Tryb zatrzymania awaryjnego), aktualna dostrojona warto$¢ wyjsciowa
PID (40.05 Akt. wart. dostr. wyj. PID) nie jest dodawana do fancucha wartosci
zadanych czestotliwosci, gdy przemiennik czestotliwosci zwalnia.

Laczenie dostrajania predkosci

Dostrojona wartos¢ predkosci jest dodawana do parametru 23.02 W. zad. predkoSci
po ramp.. Parametr 24.01 Uzyta wart. zad. predko$ci zawiera ostateczng wartos¢
zadang predkosci po dodaniu wartosci dostrojonej predkosci.

Laczenie dostrajania momentu

Dostrojona wartos¢ momentu jest dodawana do parametru 26.75 Akt. w. zad.
momentu 5. Parametr 26.76 Akt. w. zad. momentu 6 zawiera ostateczng wartosc
zadang momentu po dodaniu wartosci dostrojonej momentu.

taczenie dostrajania czestotliwosci

Wartos$¢ dostrojona czestotliwosci jest dodawana do parametru 28.02 Wyjscie rampy
w. zad. czest., a po dodaniu wartosci dostrojonej generowana jest ostateczna
czestotliwosé. Obecnie zaden parametr nie zawiera ostatecznej wartosci zadanej
czestotliwosci po dodaniu wartosci dostrojonej czestotliwosci.

Ustawienia i diagnostyka

Grupy parametréw: 40 PID procesu: zestaw 1, szczegdlnie parametry 40.57...40.56
(str. 396) i 41 PID procesu: zestaw 2, szczego6lnie parametry 41.51...41.56 (str. 404).

Zdarzenia: -
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Sterowanie pompg i wentylatorem

Sterowanie pompg i wentylatorem (Pump and fan control, PFC) jest uzywane

w systemach sktadajgcych sie z wielu pomp lub wentylatoréw. Przemiennik
czestotliwosci steruje predkosciag jednej z pomp / jednego z wentylatoréw oraz
dodatkowo podtgcza pozostate pompy/wentylatory bezposrednio do sieci zasilania
przez styczniki (i roztgcza je).

Uktad logiczny sterowania PFC wigcza i wytgcza silniki pomocnicze zgodnie

ze zmianami wymagan procesu. Przemiennik czestotliwo$ci moze na przyktad sterowaé
silnikiem pierwszej pompy, zmieniajgc predkos¢ silnika w celu sterowania wydajnoscig
pompy. Ta pompa ma regulacje predko$ci. Gdy zapotrzebowanie (reprezentowane przez
warto$¢ zadang regulatora PID procesu) przekracza wydajno$¢ pierwszej pompy
(zdefiniowany przez uzytkownika limit predkosci/czestotliwosci), uktad logiczny PFC
automatycznie uruchamia pompe pomocnicza. Ukfad logiczny zmniejsza tez predkosé
pierwszej pompy sterowanej przez przemiennik czestotliwosci, aby uwzglednié¢
zwiekszenie tgcznej wydajnosci systemu o pompe pomocnicza. Nastepnie, tak jak
wczesniej, regulator PID dostosowuje predkosé/czestotliwos¢ pierwszej pompy tak, aby
wydajnos¢ systemu spetniata wymagania procesu. Jesli zapotrzebowanie dalej roénie,
uktad logiczny PFC dodaje kolejne pompy pomocnicze w sposéb podobny do opisanego.

Gdy zapotrzebowanie spada, powodujac, ze predkos$¢ pierwszej pompy spada ponizej
minimalnego limitu (zdefiniowanego przez uzytkownika jako limit predkosci/czestotliwosci),
ukfad logiczny PFC automatycznie zatrzymuje pompe pomocniczg. Uktad logiczny PFC
zwieksza tez predkosé pompy sterowanej przez przemiennik czestotliwosci,

aby uwzgledni¢ brakujgca wydajnos¢ zatrzymanej pompy pomocnicze;.

Sterowanie pompg i wentylatorem jest obstugiwane tylko w przypadku lokalizac;ji
sterowania zewnetrznego ZEW?2.

Przyktad: Aplikacja z trzema pompami i statym ciSnieniem wody

Gléwne zasilanie F— — — 4

:

Silnik VSD Silnik pomoc. 1 Silnik pomoc. 2 | Silnik pomoc. 3 |

L — 4
Pompa 1 jest podtgczona do silnika VSD (sterowanego przez przemiennik czestotliwosci).
Pompa 2 jest podtgczona do silnika pomocniczego 1.
Pompa 3 jest podtgczona do silnika pomochniczego 2.




Funkcje programu 149

Zuzycie przepltywu a status pomp
Zuzycie Pompa 1 Pompa 2 Pompa 3
Ponizej VSD Wyt Wyt
N VSD DOL Wyt.
Powyzej VSD DOL DOL
J VSD DOL Wyt
Ponizej VSD Wyt Wyt

VSD = sterowanie przez przemiennik czestotliwosci z dostrajaniem predkos$ci wyjsciowej
zgodnie z regulatorem PID.

DOL = podtgczenie bezposrednie (Direct On Line). Pompa dziata ze statg predkoscia
znamionowg silnika.

Wyt = wytaczone (offline). Pompa jest zatrzymana.

Miegkkie sterowanie pompa i wentylatorem (SPFC)

Uktad logiczny miekkiego sterowania pompg i wentylatorem (soft pump and fan
control, SPFC) to wariant uktadu logicznego PFC przeznaczony do aplikacji pomp

i wentylatorow z alternacja, w przypadku ktérych wymagane jest nizsze maksymalne
cisnienie przy uruchamianiu nowego silnika pomocniczego. Uktad SPFC umozliwia
tatwe wdrozenie miekkiego uruchamiania silnikéw podtgczonych bezposrednio

do sieci (pomocniczych).

Gtéwna réznica miedzy tradycyjnymi uktadami PFC i ukladami SPFC polega na tym,
ze w przypadku uktadu SPFC silniki pomocnicze sg podigczone bezposrednio do

sieci. Gdy zostang spetnione kryteria uruchamiania nowego silnika (patrz powyzej),
uktad SPFC taczy silnik sterowany przez przemiennik z siecig zasilania podczas lotnego
startu, czyli podczas hamowania wybiegiem przez silnik. Nastepnie przemiennik
czestotliwosci fgczy sie z pompa/wentylatorem, ktéry ma zosta¢ uruchomiony,

i rozpoczyna sterowanie predkoscig tego urzgdzenia, a wczesniej sterowane
urzadzenie jest teraz podigczone bezposrednio z siecig (DOL) przez stycznik.

Dodatkowe silniki (pomocnicze) sg uruchamiane w podobny sposéb. Procedura
zatrzymywania silnika jest taka sama jak normalna procedura w przypadku
uktadéw PFC.

W niektorych przypadkach uktady SPFC umozliwiajg ztagodzenie pradu
uruchamiania podczas podigczania silnikéw pomocniczych do sieci. Dzigki temu
w rurach i pompach wystepujg mniejsze wartosci szczytowe cisnienia.
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Przyktad: Aplikacja z trzema pompami i statym ci$nieniem wody

Glowne zasilanie

Silnik 1 Silnik 2 Silnik 3

Pompa 1 jest podtgczona do silnika 1.
Pompa 2 jest podtaczona do silnika 2.
Pompa 3 jest podtaczona do silnika 3.

Zuzycie przeplywu i status pomp
Zuzycie Pompa 1 Pompa 2 Pompa 3
Ponizej VSD Wyt Wyt
) DOL VSD Wyt.
Powyzej DOL DOL VSD
f} N} DOL Wyt. VSD
Ponizej Wyt. Wyt. VSD
Np VSD Wyt. DOL
Powyzej DOL VSD DOL
) DOL VSD Wyt.
Ponizej Wyt. VSD Wyt
N} VSD DOL Wyt.
; Powyzej DOL DOL VSD

VSD = sterowanie przez przemiennik czestotliwosci z dostrajaniem predkosci
wyjsciowej zgodnie z regulatorem PID.

DOL = podtgczenie bezposrednie (Direct On Line). Pompa dziata ze statg predkoscig
znamionows silnika.

Wyt = wytgczone (offline). Pompa jest zatrzymana.
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Autozmiana

Automatyczne zmienianie kolejnosci uruchamiania (funkcja autozmiany) w wielu
konfiguracjach typu PFC jest uzywane w dwoch celach. Pierwszym celem jest
zapewnienie tego samego czasu pracy pomp/wentylatorow w celu roztozenia ich
zuzycia. Drugim jest zapobieganie zbyt dtugiej bezczynnosci pompy/wentylatora,
poniewaz moze to spowodowac zapchanie jednostki. W niektérych przypadkach
zmiana kolejnosci uruchamiania jest zalecana dopiero po zatrzymaniu wszystkich
jednostek, na przyktad w celu zminimalizowania wptywu na proces.

Autozmiana moze tez by¢ wyzwalana przez funkcje czasowg (patrz str. 162).

Istniejg trzy tryby autozmiany: zgodnie z rodzajem zaimplementowanych uktadow
PFC i SPFC wraz z obwodem pomocniczym.
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1 Autozmiana w uktadzie PFC tylko z silnikami pomocniczymi

Przyktad: Aplikacja z trzema pompami i statym ciSnieniem wody

Dwie pompy obstugujg dtugoterminowe zuzycie przeptywu, a trzecia pompa jest
zarezerwowana do pracy zmianowej. W tym trybie prace zmianowg realizujg tylko

dwa silniki pomocnicze: pompa 2 i pompa 3.

Glowne zasilanie

Silnik VSD Silnik pomoc. 1

Silnik pomoc. 2

| Silnik pomoc. 3 |
Lo— —

Pompa 1 jest podtgczona do silnika VSD (sterowanego przez przemiennik czestotliwosci).
Pompa 2 jest podtgczona do silnika pomocniczego 1.
Pompa 3 jest podtgczona do silnika pomocniczego 2.

Zuzycie przeplywu i status pomp

Zuzycie Pompa 1 Pompa 2 Pompa 3
Ponizej VSD Wyt Wyt
Normalny VvSD DOL Wyt
) VSD Wyt DOL
N} VSD DOL Wyt.
Normalny VSD Wyt DOL

VSD = sterowanie przez przemiennik czestotliwos$ci z dostrajaniem predkosci wyjsciowej
zgodnie z regulatorem PID.

DOL = podtgczenie bezposrednie (Direct On Line). Pompa dziata ze statg predkoscig

znamionows silnika.
Wyt = wytgczone (offline). Pompa jest zatrzymana.
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2 Autozmiana w ukladzie PFC ze wszystkimi silnikami
Przyktad: Aplikacja z trzema pompami i statym ciSnieniem wody

Dwie pompy obstugujg dtugoterminowe zuzycie przeptywu, a trzecia pompa jest
zarezerwowana do pracy zmianowej. Poniewaz w ramach procedury autozmiany
prace zmianowg bedg obstugiwaé wszystkie silniki, potrzebny jest specjalny obwdéd
pomocniczy, taki sam jak w systemie SPFC.

W tym trybie silnik VSD bedzie przetgczany pojedynczo do kolejnych pomp,
ale silnik pomocniczy zawsze bedzie w trybie podigczenia bezposredniego (DOL).
Praca zmianowa obejmuje jednak wszystkie trzy pompy.

Gtéwne zasilanie

Silnik 1 Silnik 2 Silnik 3
Pompa 1 jest podtaczona do silnika 1.
Pompa 2 jest podtgczona do silnika 2.
Pompa 3 jest podtgczona do silnika 3.
Zuzycie przeplywu i status pomp
Zuzycie Pompa 1 Pompa 2 Pompa 3
Ponizej VSD Wyt Wyt
Normalny VSD DOL Wyt
J Wyt. VSD DOL
J DOL Wyt. VSD
Normalny VSD DOL Wyt

VSD = sterowanie przez przemiennik czestotliwosci z dostrajaniem predkosci
wyjsciowej zgodnie z regulatorem PID control.

DOL = podtgczenie bezposrednie (Direct On Line). Pompa dziata ze statg predkoscia
znamionowg silnika.

Wyt = wytgczone (offline). Pompa jest zatrzymana.
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3 Autozmiana w ukladzie SPFC

W uktadzie SPFC pojecie silnika pomocniczego jest pozbawione znaczenia.

Nie wazne wiec, czy wybierze sie wszystkie silniki, czy tylko silnik pomocniczy.
Przyktad: Aplikacja z trzema pompami i statym ci$nieniem wody

Dwie pompy obstugujg dtugoterminowe zuzycie przeptywu, a trzecia pompa jest
zarezerwowana do pracy zmianowe;j.

Uktad SPFC obstuguje autozmiane w sposéb naturalny. Jesli jest juz uzywany uktad
SPFC, nie jest potrzebny zaden dodatkowy komponent. W tym trybie wszystkie

pompy sg zawsze uruchamiane przez przemiennik czestotliwosci, poniewaz dziatajg
normalnie w uktadzie SPFC.

Glowne zasilanie

Silnik 1 Silnik 2 Silnik 3
Pompa 1 jest podtaczona do silnika 1.
Pompa 2 jest podtaczona do silnika 2.
Pompa 3 jest podtaczona do silnika 3.
Zuzycie przeptywu i status pomp
Zuzycie Pompa 1 Pompa 2 Pompa 3
Ponizej VSD Wyt Wyt
Normalny DOL VSD Wyt
J Wyt DOL VSD
J VSD Wyt DOL
Normalny DOL VSD Wyt

VSD = sterowanie przez przemiennik czestotliwosci z dostrajaniem predkosci
wyjsciowej zgodnie z regulatorem PID.

DOL = podtaczenie bezposrednie (Direct On Line). Pompa dziata ze statg predkoscig
znamionowa silnika.

Wyt = wytgczone (offline). Pompa jest zatrzymana.
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Blokada

Dostepna jest opcja definiowania sygnatéw blokady dla kazdego silnika w systemie
PFC. Gdy sygnat blokady silnika to Dostepny, silnik uczestniczy w sekwencji
uruchamiania PFC. Jesli sygnat to Zablokowany, silnik jest wykluczony. Tej funkcji
mozna uzywac do informowania uktadu logicznego PFC o tym, ze silnik jest
niedostepny (na przyktad ze wzgledu na konserwacje lub wymag recznego
uruchomienia, gdy silnik jest podigczony bezposrednio do sieci).

Ustawienia i diagnostyka

Parametr: 96.04 Wyb6r makra (str. 458) (wybor makra).

Grupy parametréw: 10 Standardowe DI, RO (str. 228), 40 PID procesu: zestaw 1
(str. 384), 76 Konfiguracja PFC (str. 443) i 77 Monitorowanie i konserwacja PFC
(str. 457).

Zdarzenia: D501 Brak dostepnych silnikow PFC (str. 546), D502 Blokada wszystkich
silnikéw (str. 546), D503 Blokada silnika PFC sterowanego przez VSD (str. 547).

Funkcje czasowe

Timer moze by¢ aktywny w zaleznosci od pory dnia, dnia tygodnia i okresu roku.
Oprécz tych parametréw zwigzanych z czasem, na aktywacje timera mogg wptywac
tzw. dni wyjatkéw (konfigurowane jako $wieto lub dzien powszedni). Podczas tych dni
wyjatkéw timer moze by¢ ustawiony jako aktywny lub nieaktywny.

Istnieje mozliwos¢ potgczenia kilku timeréw z funkcjg czasowg przy uzyciu funkcji
LUB. Oznacza to, ze jesli dowolny z timeréw potgczonych z funkcjg czasowg bedzie
aktywny, réwniez ta funkcja czasowa bedzie aktywna. Funkcja czasowa bedzie
nastepnie mogta sterowac typowymi funkcjami przemiennika czestotliwosci, takimi
jak uruchamianie przemiennika czy wybieranie wtasciwej predkosci lub wiasciwe;j
nastawy dla sterownika petli PID.

W wielu przypadkach, gdy funkcja czasowa steruje wentylatorem lub pompa,
czesto wymagana jest mozliwosc¢ krotkotrwatego wigczenia funkcji override
programu czasowego. Ta funkcja override nosi nazwe Zwiekszenie. Zwiekszenie
ma bezposredni wptyw na wybrane funkcje czasowe i wigcza je na wstepnie
zdefiniowany czas. Tryb Zwiekszenie jest zwykle aktywowany poprzez wejscie
cyfrowe, a jego czas dziatania jest ustawiany za pomocg parametréw.
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Ponizej znajduje sie schemat przedstawiajgcy relacje jednostek funkcji czasowych.

Sterowanie przemiennikiem
czestotliwosci, np. uruchomienie,
sterowanie predkoscig

Funkcja czasowa (3)

! i

Timer (12) Zwigkszenie

i !

Pora dnia Wyjatek

i i

Swieto Dzien
powszedni

! i }

Pora dnia Dzien tygodnia Okres

Ustawienia i diagnostyka
Grupa parametrow: 34 Funkcje czasowe (str. 355).

Zdarzenia: —

Potencjometr silnika

Potencjometr silnika to w istocie licznik, ktérego warto$¢ mozna dostosowaé (zmniejszyé
i zwiekszy¢) za pomocg dwdch sygnatéw cyfrowych okreslonych przy uzyciu parametréow
22.73 Zrédito gérne potendj. silnika i 22.74 Zrédto dolne potenc. silnika.

Po wigczeniu funkgji potencjometru silnika za pomocg parametru 22.71 Funkcja
potencjom. silnika przyjmuje ona wartos¢ ustawiong w parametrze 22.72 Wart. pocz.
potencj. silnika. W zalezno$ci od trybu wybranego w parametrze 22.71, warto$¢
potencjometru silnika jest albo zapisywana albo resetowana, po cyklu zasilania.

Wspdtczynnik zmiany definiuje sie w parametrze 22.75 Czas rampy potencj. silnika
jako czas wymagany do zmiany z wartosci minimalnej (parametr 22.76 Warto$¢ min.
potencj. silnika) do wartosci maksymalnej (parametr 22.77 Wart. maks potencj.
silnika) i na odwrot. Jesli jednoczesnie zostang podane sygnaty zmniejszenia

i zwiekszenia wartoéci, warto$¢ potencjometru silnika nie ulegnie zmianie.
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Wartos¢ wyjsciowg funkcji mozna wyswietli¢ przy uzyciu parametru 22.80 Akt. w. zad.
potencyj. silnika, ktéry moze by¢ bezposrednio ustawiony jako Zzrodto wartosci zadane;j
w gtéwnych parametrach selektora lub moze by¢ uzywany jako warto$¢ wejsciowa
innych parametrow selektora, zaréwno w przypadku sterowania wektorowego, jak i
skalarnego.

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

1

wrok | I LI L

1
22.74 ¢
0

22.77

22.80
0

22.76

22.75

Parametry 22.73 Zrédfo gérne potencj. silnika i 22.74 Zrédto dolne potencj. silnika
sterujg predkoscig lub czestotliwoscig w zakresie od zera do maksymalnej predkosci
lub czestotliwosci. Kierunek obrotéw mozna zmienia¢ przy uzyciu parametru 20.04
Zrédio we2 Zew1. Patrz ponizszy przyktad.

2004 1
Zrédto J
wel Zew2 O
20.04
Zrédfo
we2 Zew2 O

22.73 f
0

1

22.74
0 -

* Predkos¢ lub czestotliwo$¢ wyjsciowa osiggneta wartos¢ zadana.
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Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 20.04 Zrédlo we2 Zew?2 (str. 265) i 22.71 Funkcja potencjom. silnika
...22.80 Akt. w. zad. potencj. silnika (str. 293).

Zdarzenia: -

Sterowanie hamulcem mechanicznym

Hamulec mechaniczny umozliwia catkowite zatrzymanie silnika i sterowanego urzadzania
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 sygnatéw zewnetrznych i na podstawie
tych informacji aktywuje odpowiednie stany przedstawione na schemacie znajdujgcym
sie na stronie 159. Tabela ponizej schematu stanéw zawiera szczegdtowe informacje

o stanach i przejsciach miedzy nimi. Schemat chronometrazu znajdujgcy sie na stronie
160 to przyktad sekwencji zamknij-otwérz-zamknij.

Wartosci wejsciowe dla uktadu logicznego sterowania hamulcem

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

Wartosci wyjsciowe uktadu logicznego sterowania hamulcem

Hamulec mechaniczny jest sterowany za pomoca bitu O parametru 44.01 Ster.
hamowaniem: stan. Ten bit nalezy wybrac¢ jako zrodto wyjscia przekaznikowego
(lub wejscia/wyjscia cyfrowego w trybie wyjscia), do ktérego za posrednictwem
przekaznika podigczony jest kabel sitownika hamulca. Na stronie 767 znajduje
sie przyktadowy schemat okablowania.

Uktad logiczny sterowania hamulcem w zalezno$ci od stanu przesyta do uktadu
logicznego sterowania przemiennikiem czestotliwosci zgdania zatrzymania silnika
lub zmniejszenia predkosci zgodnie z rampg. Zgdania mozna wyswietlié za pomocg
parametru 44.01 Ster. hamowaniem: stan.

Ustawienia i diagnostyka

Grupa parametrow: 44 Sterowanie hamulcem mechan. (str. 407).

Parametry: 06.16 Stowo stanu 1 przemiennika (str. 221) i 44.01
Ster. hamowaniem: stan (str. 407).

Zdarzenie: A7A2 Btgd otwierania hamulca mechanicznego (str. 541).
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Schemat stanéw hamulca

(z dowolnego stanu)

2

(z dowolnego stanu)

9

HAMULEC JEST
WYLACZONY

— @

HAMULEC JEST ZAMKNIETY OTWIERANIE HAMULCA

B

HAMULEC JEST OTWARTY

O

ZAMYKANIE HAMULCA

OPOZNIENIE
ZAMYKANIA HAMULCA

©

OCZEKIWANIE NA
ZAMKNIECIE HAMULCA

A

<

‘_

o

ZAMKNIETY

Opisy stanéw
Nazwa stanu Opis

HAMULEC JEST Sterowanie hamulcem jest wytgczone (parametr 44.06 Sterowanie hamulca wt.

WYLACZONY = 0i44.01 Ster. hamowaniem: stan b4 = 0). Sygnat otwarcia jest aktywny
(44.01 Ster. hamowaniem: stan b0 = 1).

OTWIERANIE HAMULCA: |Zazgadano 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 czestotliwosci do momentu, az uptynie czas okreslony
w parametrze 44.08 Otw. hamulca: opdznienie.

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

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

ZAMYKANIE HAMULCA:

OCZEKIWANIE NA Zazadano zamkniecia hamulca. Do ukfadu logicznego przemiennika

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

OPOZNIENIE ZAMYKANIA | Spetniono warunki zamkniecia. Sygnat otwarcia zostat zdezaktywowany

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

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

czestotliwosci nie musi przeprowadza¢ modulaciji.
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Warunki zmiany stanu ( @ )

© 00N WN -

Wytgczono sterowanie hamulcem (parametr 44.06 Sterowanie hamulca wt. — 0).

06.11 Gtowne stowo stanu, bit 2 = 0.

Zazadano otwarcia hamulca.

44.08 Otw. hamulca: opéznienie — czas uptynat.
Zazgdano zamkniecia hamulca.

Predkosé¢ silnika jest nizsza od predkosci zamkniecia 44.14 Poziom zamk. hamulca.

44.13 Opdbznienie zamk. hamulca — czas uptynat.
Zazgdano otwarcia hamulca.

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

Wykres czasowy

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

trd
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|
|
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|
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Opdznienie magnesowania silnika

6

Opéznienie otwarcia hamulca (parametr 44.08 Otw. hamulca: op6znienie)
Predko$¢é zamknigcia hamulca (parametr 44.14 Poziom zamk. hamulca)
Opédznienie zamknigcia hamulca (parametr 44.13 Opdznienie zamk. hamulca)

OCZEKIWANIE NA ZAMKNIECIE HAMULCA
OPOZNIENIE ZAMYKANIA HAMULCA
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Przykladowe 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 dotyczacych bezpieczenstwa personelu.
Nalezy zauwazy¢, ze przemiennik czestotliwosci (petny modut przemiennika
czestotliwosci lub podstawowy modut przemiennika czestotliwosci zgodnie z normg
IEC 61800-2) nie jest uznawany za urzadzenie zapewniajgce bezpieczenstwo
w Swietle europejskiej dyrektywy maszynowej oraz norm z nig zharmonizowanych.
Dlatego zasady bezpieczenstwa personelu dotyczace catej maszyny nie mogg
by¢ oparte na konkretnej funkcji przemiennika czestotliwosci (na przyktad funkgiji
sterowania hamulcem). Muszg one zosta¢ zaimplementowane w sposoéb
zdefiniowany w przepisach specyficznych dla danego zastosowania.

Hamulec jest sterowany za pomocg bitu 0 parametru 44.01 Ster. hamowaniem: stan.
W tym przykiadzie parametr 10.24 Zrédto RO1 jest ustawiony na warto$é Komenda
hamowania (1j. bit 0 parametru 44.01 Ster. hamowaniem: stan.

Jednostka sterujaca
przemiennika czestotliwosci

' jgcy sterowanie ' X8

|
'
| hamulcem | |

. 115/230 VAC . 20 IROIA

T 19RO1C7

i ¢~ ’ : : 21 [RO1B |
| |

. Hamulec |, . ' !
L _awa_ryjny_ N L ] ’
R |
_I_ 4 I !
@|D |
Sini | Hamleo mehaniczny ; |
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Sterowanie silnikiem

Typy silnika

Przemiennik czestotliwosci obstuguje asynchroniczne silniki indukcyjne AC,
silniki z magnesami trwatymi i synchroniczne silniki reluktancyjne (SynRM).

Identyfikacja silnika

Wydajnos¢ sterowania wektorowego jest oparta na doktadnym modelu silnika
okreslanym podczas uruchamiania silnika.

Magnesowanie w celu identyfikac;ji silnika jest automatycznie wykonywane przy
pierwszym wydaniu polecenia startu. Podczas pierwszego uruchamiania silnik jest
przez kilka sekund magnetyzowany przy predkosci zerowej. Mierzona jest tez
rezystancja silnika i kabla silnika, aby umozliwi¢ utworzenie modelu silnika.

Ta metoda identyfikacji jest odpowiednia w przypadku wiekszos$ci zastosowan.

W przypadku wymagajgcych zastosowan moze zosta¢ wykonany oddzielny bieg
identyfikacyjny.

Ustawienia i diagnostyka

Parametr: 99.13 Zazgdano biegu ident. (str. 479).
Zdarzenia: AFF6 Bieg identyfikacyjny (str. 546) i FF61 Bieg identyfikacyjny (str. 567).

Skalarne sterowanie silnikiem

Sterowanie skalarne jest domyslg metodg sterowania silnikiem. W trybie skalarnym
przemiennik czestotliwosci jest sterowany za pomocg wartosci zadane;j
czestotliwosci. Jednak sterowanie skalarne nie pozwala na osiggniecie tak wysokiej
wydajnosci, jakg mozna osiggng¢, korzystajgc ze sterowania wektorowego.

Firma ABB zaleca aktywacje trybu skalarnego sterowania silnikiem w nastepujgcych

sytuacjach:

+ Jesli doktadne wartosci znamionowe silnika nie sg dostepne lub przemiennik
czestotliwosci musi uruchomi¢ inny silnik po zakonczeniu fazy uruchamiania

+ Jesli wymagany jest krétki czas uruchamiania lub bieg identyfikacyjny ma nie by¢
przeprowadzany

+ w systemach wielosilnikowych: 1) jesli obcigzenie nie jest rGwnomiernie
rozktadane na silniki 2) jesli silniki sg réznej wielkosci 3) jesli silniki bedg
zmieniane po przeprowadzeniu identyfikacji silnika (bieg identyfikacyjny)

+ Jesli prad znamionowy silnika nie jest wigkszy niz 1/6 wyjsciowego pradu
znamionowego przemiennika czestotliwosci

+ Jesli przemiennik czestotliwosci jest uzywany bez podigczonego silnika,
na przyktad w celach testowych
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« Jesli przemiennik czestotliwosci napedza silnik sredniego napiecia
za posrednictwem transformatora podwyzszajgcego
+ jesli przemiennik czestotliwosci jest wyposazony w filtr sinusoidalny.

W przypadku sterowania skalarnego niektére standardowe funkcje sg niedostepne.

Warto réwniez zapoznac sie z sekcja Tryby pracy przemiennika czestotliwosci (na str.
118).

Kompensacja IR przy skalarnym sterowaniu silnikiem

Kompensacja IR (znana réwniez jako

podbicie napiecia) jest dostepna tylko Napigcie silnika
wtedy, gdy uzywany jest tryb skalarnego | A
sterowania silnikiem. Po aktywacji Kompensacja IR

kompensacji IR przemiennik
czestotliwosci bedzie dostarczat silnikowi

zwiekszone napiecie przy niskich

predkosciach. Kompensacja IR jest

przydatna w aplikacjach wymagajgcych ~<— Brak kompensadji
wysokiego momentu rozruchowego,
takich jak pompy o dodatnim
przemieszczeniu.

> f(Hz)

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

Ustawienia i diagnostyka
Menu - Ustawienia gtowne - Silnik - Kompensacja IR
Grupa parametrow: 28 tancuch w. zad. czestotliwo$ci (str. 312).

Parametry: 97.13 Kompensacja IR (str. 471) i 99.04 Tryb sterowania silnikiem
(str. 475).

Zdarzenia: -

Tryb wektorowy sterowania silnikiem

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 wykonania biegu identyfikacyjnego na
poczatku uzytkowania. Sterowania wektorowego nie mozna uzywaé¢ we wszystkich
aplikacjach, na przyktad gdy sg uzywane filtry sinusoidalne lub gdy do jednego
przemiennika czestotliwosci podigczonych jest wiele silnikow.

Przetgczanie poétprzewodnikéw wyjsciowych jest sterowane, co umozliwia uzyskanie
wymaganego strumienia stojana i momentu silnika. Warto$¢ zadana regulatora
momentu pochodzi z regulatora predkosci lub bezposrednio z zewnetrznego zrodta
wartosci zadanej momentu.
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Strumien stojana jest obliczany poprzez catkowanie napiecia silnika w przestrzeni
wektorowej. Strumien wirnika mozna obliczy¢ na podstawie strumienia statora

i modelu silnika. Moment silnika jest wytwarzany przez sterowanie prgdem

0 90 stopni od strumienia wirnika. Dzieki wykorzystaniu wskazanego modelu
silnika mozna lepiej oszacowac¢ strumien stojana. Informacje o aktualnej predkosci
walu silnika nie sg wymagane do sterowania silnikiem.

Sterowanie wektorowe jest wymagane w przypadku uzywania synchronicznych
silnikow reluktancyjnych (SynRM).

Warto réwniez zapoznac sie z sekcjg Zatrzymanie z kompensacjg predkoSci
(nastr. 177).
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Ustawienia i diagnostyka

Menu - Ustawienia gtéwne - Silnik - Tryb sterowania

Parametry: 99.04 Tryb sterowania silnikiem (str. 475) i 99.13 Zazgdano biegu ident.
(str. 479).

Zdarzenia: -

Dane wydajnosci sterowania predkoscia

Ponizsza tabela zawiera typowe dane wydajnosci w przypadku sterowania predkoscia.

Sterowanie Wydajnosé T (%) A
predkoscia N
Doktadnos$¢ statyczna 20% wartosci 100 + Tioad
znamionowej poslizgu
silnika
Dokfadnos¢ <10% s przy 100%
dynamiczna kroku momentu tis)
(z domys$inym o
dostosowaniem Nact-Nref [ Obszar < 10% s
regulatora predkosci) nN
Dynamiczna < 2% s przy 100% Ty = znamionowy moment silnika
dokfadnos$c¢ dzieki kroku momentu ny = znamionowa predkos¢ silnika
dostrojonemu naet = predkosc rzeczywista
kontrolerowi predkosci nees = warto$¢ zadana predkosci

Ustawienia i diagnostyka
Grupa parametrow: 25 Sterowanie predkoscig (str. 307).

Zdarzenia: -
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Dane wydajnosci sterowania momentem

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

Sterowanie Wydajnos¢é L (%))
momentem N USEaN
L 100 ~
Nieliniowos$¢ + 5% przy 90l - -- Tact
znamionowym \
momencie :
(+ 20% w najbardziej :
wymagajgcym !
momencie pracy) !
Czas narastania <10 ms przy :
kroku momentu Znamionowym '
momencie :
10-|- - - - X t(s)
== >
<5ms

Ty = znamionowy moment silnika
T.ef = warto$¢ zadana momentu
Tact = wartos¢ rzeczywista momentu

Przejscie przez zanik napiecia zasilania

Patrz sekcja Kontrola nad zbyt niskim napieciem (przejscie przez zanik
napiecia zasilania) na str. 178.

Stosunek U/f

Funkcja U/f jest dostepna tylko w trybie skalarnego sterowania silnikiem, ktéry uzywa
sterowania czestotliwoscig.

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 zastosowaniach ze statym momentem,
gdy moze by¢ konieczne wytworzenie znamionowego momentu lub momentu
bliskiego znamionowemu momentowi silnika w catym zakresie czestotliwosci.

W trybie kwadratowym (tryb domysiny) stosunek napiecia do czestotliwosci rosnie
jako kwadrat czestotliwosci ponizej punktu ostabiania pola. Tryb ten jest zwykle
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.
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Funkcja U/f nie moze by¢ uzywana wraz z optymalizacjg energii. Jesli parametr 45.11
Optymalizator energii jest ustawiony na wartos¢ Wtgczone, parametr 97.20 Stosunek
U/f jest ignorowany.

Ustawienia i diagnostyka
Menu - Ustawienia gtéwne - Silnik - Stosunek U/f
Parametry: 45.11 Optymalizator energii (str. 411) i 97.20 Stosunek U/f (str. 472).

Zdarzenia: —

Hamowanie strumieniem

Przemiennik czestotliwosci moze wzmocni¢ efekt zwalniania poprzez zwiekszenie
poziomu magnesowania w silniku. Dzieki zwiekszeniu strumienia silnika energia
generowana przez silnik w trakcie hamowania jest przetwarzana na energie
cieplng silnika.

Predkosé Ter

silnika N (%) '
A A Tgr = Moment hamowania
Brak hamowania Ty =100 Nm
strumieniem 604

Hamowanie strumieniem

Hamowanie

strumieniem Brak hamowania strumieniem

| t(S) T T T T | f(HZ)

Przemiennik czestotliwosci monitoruje stan silnika w sposob ciagty (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.

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

* Hamowanie strumieniem moze by¢ stosowane w przypadku silnikéw
indukcyjnych i silnikdw synchronicznych z magnesami trwatymi.
Dostepne 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.
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+ Peine hamowanie wykorzystuje prawie caty dostepny prad do przetwarzania
energii mechanicznej hamowania na energie cieping silnika. Czas hamowania
jest krotszy niz w przypadku umiarkowanego hamowania. Jeéli ta metoda
hamowania jest czesto stosowana, silnik moze sie mocno nagrzewac.

OSTRZEZENIE: Silnik musi mieé znamionowg mozliwo$é pochtaniania energii
cieplnej generowanej podczas hamowania strumieniem.

Ustawienia
Menu - Ustawienia gtéwne - Silnik - Hamowanie strumieniem
Parametr: 97.05 Hamowanie strumieniem (str. 469).

Zdarzenia: -

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
(parametr 21.01 Tryb startu lub 21.19 Tryb skalarnego startu). Poprzez dostosowanie
czasu magnesowania wstepnego (parametr 21.02 Czas magnesowania) mozna
zsynchronizowac¢ uruchomienie silnika na przyktad ze zwolnieniem hamulca
mechanicznego.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 21.01 Tryb startu (str. 273), 21.02 Czas magnesowania (str. 274)
i 21.19 Tryb skalarnego startu (str. 280).

Zdarzenia: -
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Trzymanie DC

Ta funkcja umozliwia zablokowanie wirnika przy predkosci bliskiej zeru w czasie jego
normalnej pracy. Funkcje trzymania DC mozna aktywowa¢ za pomocg parametru
21.08 Sterowanie pragdem DC. Jesli warto$¢ zadana predkosci i predkos¢ silnika
spadng ponizej konkretnego poziomu (parametr 21.09 Trzymanie predkosci DC),
przemiennik czestotliwosci przestanie generowac prad sinusoidalny i rozpocznie
dostarczenie pradu statego do silnika. Prad mozna ustawi¢ za pomocg parametru
21.10 Wart. zadana pradu DC. Jesli warto$¢ zadana przekracza wartos$¢ okreslong
w parametrze 21.09 Trzymanie predkosci DC, przemiennik czestotliwosci bedzie
kontynuowat normalne dziatanie.

Predkos¢ silnika o Trzymanie DC

Dokument

21.09 Trzymanie
predkos$ci DC

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 21.08 Sterowanie prgdem DC (str. 278) i 21.09 Trzymanie predkosci DC
(str. 278).

Zdarzenia: -

Magnesowanie dodatkowe

Ta funkcja umozliwia kontynuowanie magnesowania silnika przez pewien czas (parametr
21.11 Czas magnesowania dodatk.) po jego zatrzymaniu. Zapobiega to poruszaniu sie
maszyny pod wplywem obcigzenia, na przyktad w czasie, gdy nie mozna jeszcze uzy¢
hamulca mechanicznego. Funkcje magnesowania dodatkowego mozna aktywowac za
pomoca parametru 21.08 Sterowanie pragdem DC. Prad magnesowania mozna okresli¢
za pomocg parametru 21.10 Wart. zadana prgdu DC.

Uwaga: magnesowanie dodatkowe jest dostepne tylko wtedy, gdy wybrano
zatrzymywanie zgodnie z rampg (patrz parametr 21.03 Tryb zatrzymania).

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 21.03 Tryb zatrzymania (str. 275), 21.08 Sterowanie prgdem DC (str. 278)
i 21.11 Czas magnesowania dodatk. (str. 278).

Zdarzenia: -
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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¢ wigczone tylko wtedy, gdy przemiennik
czestotliwosci jest w trybie zatrzymania. Uruchomienie przemiennika czestotliwosci
zatrzymuje nagrzewanie.

W przypadku gdy nagrzewanie wstepne jest aktywne i zostanie wydane polecenie
zatrzymania, nagrzewanie wstepne rozpoczyna sie natychmiast, o ile przemiennik
czestotliwosci dziata z predkoscig ponizej limitu predkosci zerowej (patrz bit

0 w parametrze 06.19 Sftowo stanu ster. predkoscig). Jesli przemiennik czestotliwosci
dziata z predkoscig przekraczajgcg limit predkosci zerowej, nagrzewanie wstepne
zostaje opoznione o czas zdefiniowany przez parametr 21.15 Czas opdzn. nagrz.
wstepnego. , aby zapobiec nadmiernemu 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, funkcji czasowej lub funkcji nadzoru.

Na przyktad przy uzyciu funkcji nadzoru sygnatu ogrzewanie moze by¢ aktywowane
przez sygnat pomiaru termicznego z silnika.

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

Gdy nagrzewanie wstepne jest aktywne, na pasku stanu widoczna jest ikona,
ktéra wskazuje, ze do silnika podawany jest prad; patrz strona 48.
Uwagi:

* W przypadku zastosowan, w ktérych silnik obraca sie przez dtugi czas po
zatrzymaniu modulacji, firma ABB zaleca uzywanie zatrzymania zgodnie z rampg
wraz z nagrzewaniem wstepnym w celu zapobiegnigcia nagtemu pociggnieciu
wirnika po aktywacji nagrzewania wstepnego.

» Funkcja nagrzewania wymaga, aby obwdd STO byt zamkniety i nie byt wyzwolony.
» Funkcja nagrzewania wymaga, aby przemiennik czestotliwosci nie miat btedu.

» Funkcja nagrzewania jest dozwolona nawet w przypadku braku sygnatu
zezwolenia na obracanie.

* Funkcja nagrzewania jest dozwolona nawet w przypadku braku sygnatu
zezwolenia na start.

» Nagrzewanie wstepne wymaga trzymania prgdem DC do generowania pradu.

Ustawienia i diagnostyka

Menu - Ustawienia gtéwne - Silnik - Nagrzewanie wstepne

Parametry: 21.14 Zrédlo wej. nagrz. wstep. (str. 278), 21.15 Czas opézn. nagrz.
wstepnego. (str. 279) i 21.16 Prad nagrzew. wstepnego (str. 279).

Zdarzenia: —
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Optymalizacja energii

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

Uwaga: W przypadku silnikdw z magnesami trwatymi lub synchronicznych silnikéw
reluktancyjnych optymalizacja energii jest zawsze wigczona.

Ustawienia i diagnostyka

Menu - Wydajnos¢ energetyczna
Parametr: 45.11 Optymalizator energii (str. 411).

Zdarzenia: -

Czestotliwosé kluczowania

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

zaczyna ograniczac prad wyjsciowy odpowiednio do rosngcej temperatury.

Informacje o obnizaniu wartosci znamionowych zawiera rozdziat Dane techniczne,
sekcja Obnizanie warto$ci znamionowych czestotliwosci kluczowania w Podreczniku
uzytkownika przemiennika czestotliwosci.

Przyktad 1: Jesli czestotliwos$¢ kluczowania ma zosta¢ na stale ustawiona na
jakags wartos¢, jak przy zastosowaniu pewnych filtréw zewnetrznych, for example
filtrow EMC C1 lub sinusoidalnych (patrz Podrecznik uzytkownika przemiennika
czestotliwo$ci), te wartos¢ nalezy ustawi¢ dla znamionowej i minimalnej
czestotliwosci kluczowania. Przemiennik czestotliwosci zachowa okreslong
czestotliwos¢ kluczowania.

Przyktad 2: Jesli warto$¢ znamionowa czestotliwosci kluczowania wynosi 12 kHz,
a minimalna czestotliwo$¢ kluczowania jest ustawiona na najnizszg dostepng
wartosé, przemiennik czestotliwosci utrzymuje najwyzszg mozliwg czestotliwosé
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 petny prad wyjsciowy

jest wymagany.
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Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 97.01 W.zad. czestotliwo$¢ przet. i 97.02 Min. czestotliwo$¢ przetgcz.
(str. 452).

Zdarzenia: -

Kontrola nagtego przyspieszenia

Jezeli silnik jest sterowany momentem, a jego obcigzenie ulegnie nagtemu,
gwattownemu zmniejszeniu, silnik moze przyspieszy¢. Program sterujgcy posiada
funkcje umozliwiajacg kontrole nad nagtym przyspieszeniem, ktéra zmniejsza warto$¢
zadang momentu za kazdym razem, gdy predkos¢ silnika przekroczy wartosé
okreslong za pomoca parametru 30.71 Min. predkosc lub 30.12 Maks. predkoscé.

Predko$¢ silnika 4 Poziom wytgczenia awaryjnego
z powodu nadmiernej predkosci

31.30 Marg. wyt. dla przekr. predk.

30.12 /\
| |
I I
0 ; y >
.- . . Czas
Kontrola nagtego przyspieszenia
jest aktywna
30.11

} 31.30 Marg. wyt. dla przekr. predk.
'_ Po_ziomwﬁlcz_eni:;awa_ryj rggo_
z powodu nadmiernej predkosci

-€

Funkcja jest oparta na regulatorze PI. Proporcjonalny czas przyrostu i catkowania
mozna zdefiniowa¢ za pomoca parametrow. Ustawienie wartosci zero wytgcza
kontrole nagtego przyspieszenia.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 25.02 Proporc. wzmocnienie predk. (str. 301), 25.03 Czas catkowania
predkosci (str. 301), 30.11 Min. predkos¢ (str. 327), 30.12 Maks. predkosc (str. 327)
i 31.30 Marg. wyt. dla przekr. predk. (str. 332).

Zdarzenia: —

Bieg probny

Funkcja biegu prébnego 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.
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Dostepne sa dwie funkcje biegu probnego (1 i 2). Kazda z nich posiada wtasne
zrédta aktywaciji | wartoéci zadanej. Zrédta sygnatu sg wybierane przy uzyciu
parametréw 20.26 Zrédfo startu biegu probn. 1 20.27 Zrédfo startu biegu prébn. 2
(Menu - Ustawienia gtéwne - Start, stop, wartos¢ zadana - Bieg préobny).

Po aktywowaniu biegu probnego przemiennik czestotliwosci zostanie uruchomiony
i rozpocznie przyspieszanie do zdefiniowanej predkosci biegu probnego

(parametr 22.42 W. zad. biegu prébnego 1 lub 22.43 W. zad. biegu prébnego 2)

z uwzglednieniem zdefiniowanej rampy przyspieszania biegu prébnego

(parametr 23.20 Czas przysp. dla biegu préb.). Po wytgczeniu sygnatu aktywac;ji
biegu przemiennik czestotliwosci rozpocznie zmniejszanie predkosci do zera

z uwzglednieniem zdefiniowanej rampy zwalniania biegu prébnego (parametr
23.21 Czas zwaln. dla biegu prob.).
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Na ponizszym rysunku i w ponizszej tabeli przedstawiono sposob dziatania
przemiennika czestotliwosci w trakcie biegu prébnego. W tym przyktadzie uzywany
jest tryb zatrzymywania zgodnie z rampa (patrz parametr 21.03 Tryb zatrzymania).

Komenda biegu probnego = Stan Zrddta ustawiony za pomocg parametru 20.26
Zrédio startu biegu prébn. 1 lub 20.27 Zrédfo startu biegu probn. 2
Bieg probny = Stan zrédta ustawiony za pomoca parametru 20.25 W#. biegu

probnego
Polecenie startu = Stan polecenia startu przemiennika czestotliwosci.

Polecenie bie- L | L | | | | | | 1 |
gu prébnego | | | | L [ [ L -;_‘_'_
I I I I I I I T
Biegprobny | | | | || || [ || | | L
Polecenie N | !
statu T 1T [ T | |
Predkoseh 111 1 |
O O O N |
|| | |
|| | |
12 34 56 78 9 10 11 12 13 1415 16 1718 t
Pole-
cenie : Polec
N Bieg A .
Faza |biegu 2 enie Opis
prob- prébny startu
nego

1-2 1 1 0 | Przemiennik czestotliwosci zwigksza predkosc¢ biegu
prébnego z uwzglednieniem rampy przyspieszania funkcji
biegu prébnego.

2-3 1 1 0 | Przemiennik czestotliwos$ci dazy do uzyskania wartosci
zadanej biegu probnego.

3-4 0 1 0 | Przemiennik czestotliwos$ci zmniejsza predkosc¢ do zera
z uwzglednieniem rampy zwalniania funkcji biegu prébnego.

4-5 0 1 0 | Przemiennik czestotliwosci zostaje zatrzymany.

5-6 1 1 0 | Przemiennik czestotliwosci zwigeksza predkos$¢ biegu
prébnego z uwzglednieniem rampy przyspieszania funkc;ji
biegu prébnego.

6-7 1 1 0 | Przemiennik czestotliwos$ci dazy do uzyskania wartosci
zadanej biegu probnego.

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

Pole-
cenie
biegu
prob-
nego

Bieg
prébny

Polec
enie
startu

Opis

1->0

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

9-10

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

10-11

Przemiennik czestotliwosci dgzy do uzyskania warto$ci
zadanej predkosci.

11-12

Przemiennik czestotliwosci rozpoczyna zwalnianie
do predkosci zerowej z uwzglednieniem wybranej rampy
zwalniania (parametry 23.711...23.15).

12-13

Przemiennik czestotliwosci zostaje zatrzymany.

13-14

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

14-15

0->1

Przemiennik czestotliwosci dgzy do uzyskania wartosci
zadanej predkosci. Sygnat biegu probnego jest ignorowany,
dopoki aktywne jest polecenie startu. Jesli sygnat biegu
probnego jest aktywny, a wydawanie polecenia startu zostanie
zakonczone, bieg prébny zostanie natychmiast wigczony.

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

Przemiennik czestotliwosci dgzy do uzyskania wartosci
zadanej biegu prébnego.

17-18

1->0

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

Warto réwniez zapoznac¢ sie ze schematem blokowym znajdujgcym sie

na stronie 622.
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Uwagi:

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

+ Nie mozna wtgczy¢ biegu probnego, jesli wydano polecenie startu przemiennika
czestotliwosci, ani uruchomi¢ przemiennika, gdy funkcja biegu préobnego jest
wytgczona. Aby uruchomi¢ przemiennik czestotliwosci po zakonczeniu biegu
probnego, nalezy wyda¢ nowe polecenie startu.

OSTRZEZENIE! Jesli funkcja biegu probnego 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,
ktorg aktywowano jako pierwsza.

» Bieg prébny uzywa sterowania wektorowego.

» Funkcje ruchu powolnego aktywowane za posrednictwem magistrali
komunikacyjnej (patrz 06.01 Gtdwne stowo sterowania, bity 8...9) korzystajg
z wartosci zadanych i czaséw rampy zdefiniowanych na potrzeby biegu
probnego, lecz nie wymagajg podania sygnatu biegu prébnego.

Ustawienia i diagnostyka
Menu - Ustawienia gtéwne - Start, stop, wartos¢ zadana - Bieg prébny

Parametry: 20.25 Wt. biegu prébnego...20.27 Zrédio startu biegu prébn. 2 (str. 271),
22.42 W. zad. biegu prébnego 1...22.43 W. zad. biegu probnego 2 (str. 292) i 23.20
Czas przysp. dla biegu prob....23.21 Czas zwaln. dla biegu prob. (str. 297).

Zdarzenia: -




Funkcje programu 177

Zatrzymanie z kompensacjg predkosci

Zatrzymanie kompensacji predkosci jest dostepne na przykfad 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 op6znienia w celu dostosowania przebytej odlegtosci).

Ponizej maksymalnej predkosci zatrzymanie jest dodatkowo op6znione przez
dziatanie przemiennika czestotliwosci z biezgcg predkoscig przed zatrzymaniem
silnika zgodnie z rampa. 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.

Predkos¢ silnika D1 = Opo6znienie zdefiniowane przy
uzyciu parametru 21.31

A i
Polecenie D2 = Dodatkowe op6znienie

zatrzymania

Maks | zdefiniowane przy uzyciu
predkos¢ - zatrzymania z kompensacjg
predkosci
Obszar A + Obszar B = Obszar C
Uzyta
predkosé

Kompensacja predkosci nie obejmuje czasow ksztattu (parametry 23.32 Czas ksztattu 1
i 23.33 Czas ksztattu 2). Dodatnie czasy ksztattu wydtuzajg przebytg odlegtosc.

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....21.32 Prog zatrz.
kompens.predk. (str. 283).

Zdarzenia: -
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Kontrola napiecia DC

Sterowanie przepieciem

Kontrola nad przepieciami posredniego tgcza DC jest niezbedna zazwyczaj, gdy silnik
pracuje w trybie generatorowym. Silnik moze pracowa¢ 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 zwieksza zaprogramowane
czasy zwalniania, jesli osiggniety zostat limit. W celu uzyskania krétszych czaséw
zwalniania wymagany moze by¢ czoper lub rezystor hamujgcy.

Patrz takze sekcja Limity dotyczgce wytgczania i kontroli napiecia na stronie 181.

Ustawienia i diagnostyka

Parametr: 30.30 Sterowanie przepigciem (str. 332).

Zdarzenia: A3A1 Przepiecie tgcza DC (str. 534) i 3210 Przepiecie tgcza DC (str. 550).

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

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

Patrz takze sekcja Limity dotyczgce wytgczania i kontroli napiecia na stronie 181.
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Uwaga: Jednostki wyposazone w gtéwny stycznik muszg takze zawiera¢ obwod
podtrzymywania zasilania (na przyktad UPS) umozliwiajgcy utrzymanie zamknietego
obwodu sterowania stycznikiem podczas krétkiej przerwy w zasilaniu.

|

o TIN5
(N-m) ((I)-l;z) (Vd%) Upd
160 80 520

120 60 390
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Upc = napiecie obwodu posredniego przemiennika czestotliwosci, f,,; = 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 diugo zasilanie bedzie wytaczone. Przemiennik czestotliwo$ci
pracuje w trybie generatorowym. Predkos¢ silnika spada, lecz przemiennik czestotliwosci
bedzie dziatat, dopoki silnik bedzie miat wystarczajgca energig kinetyczna.

t(s)

Wdrazanie kontroli nad zbyt niskim napieciem (przejscie przez zanik mocy)

Funkcje kontroli nad zbyt niskim napieciem nalezy wdrozy¢ w nastepujgcy sposob:

+ Sprawdzic¢, czy funkcja kontroli nad zbyt niskim napieciem przemiennika
czestotliwosci jest wigczona przy uzyciu parametru 30.31 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 zostaé
ustawiony na wartos¢ Automatyczne (w trybie skalarnym), aby umozliwic lotny
start (uruchamianie przy obracajgcym sie silniku).

Jesli instalacja jest wyposazona w gtdwny stycznik, nalezy uniemozliwi¢ jego
aktywacje po przerwaniu zasilania. Mozna na przyktad uzy¢ przekaznika zwtocznego
w obwodzie sterowania stycznika.

OSTRZEZENIE! Nalezy upewnié sie, ze lotny start silnika nie spowoduje
wystgpienia niebezpieczenstwa. W razie watpliwosci nie stosowac funkgji
kontroli nad zbyt niskim napieciem.
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Automatyczne restartowanie

Istnieje mozliwos$¢ ustawienia automatycznego restartowania przemiennika
czestotliwosci po krotkiej (maksymalnie 10 sekundowej) awarii zasilania. Mozna to
zrobi¢ przy uzyciu funkcji automatycznego restartowania, umozliwiajgcej okreslenie
dozwolonego czasu pracy przemiennika czestotliwosci bez dziatajgcych
wentylatorow chtodzgcych (domysinie 10 sekund).

Jesli funkcja jest wigczona, po awarii zasilania wykonane zostang nastepujgce
dziatania umozliwiajgce pomys$ine przeprowadzenie restartu:

+ Btad wystgpienia zbyt niskiego napiecia zostanie zblokowany (ale generowane
jest ostrzezenie).

* Procesy modulowania i chtodzenia zostanie zatrzymane w celu zachowania catej
pozostatej energii

» Wigczona zostanie funkcja wstepnego tadowania obwodu DC

Jesli napiecie DC zostanie przywrécone przed uptywem czasu zdefiniowanego
w parametrze 21.18 Czas autom. restartowania i sygnat startu bedzie nadal
przesytany, kontynuowane bedzie normalne dziatanie. Jesli jednak napiecie

DC bedzie zbyt niskie po jego przywrdceniu, przemiennik czestotliwosci zostanie
wytgczony awaryjnie z powodu btedu 3220 Niedostateczne napiecie tgcza DC.

Jesli parametr 271.34 Wymus$ aut. restart. jest ustawiony na wartos¢ Wigczone,
przemiennik czestotliwosci nigdy jest wytgczany awaryjnie z powodu btedu za
niskiego napiecia i sygnat startu jest zawsze wigczony. Po przywrdceniu napigcia
DC wznawiana jest normalna praca.

OSTRZEZENIE! Przed aktywacjg funkcji nalezy sie upewni¢, ze nie

spowoduje to wystgpienia niebezpiecznych sytuacji. Funkcja automatycznie
uruchamia ponownie przemiennik czestotliwosci i kontynuuje dziatanie po przerwie
w zasilaniu.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 21.01 Tryb startu (str. 273), 21.18 Czas autom. restartowania...21.19 Tryb
skalarnego startu (str. 279), 21.34 Wymus$ aut. restart. (str. 283) i 30.31 Sterow. za
niskim napieciem (str. 332).

Zdarzenia: A3A2 Niedostateczne napiecie tgcza DC (str. 534) i 3220 Niedostateczne
napiecie tgcza DC (str. 550).
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Limity dotyczace wylaczania i kontroli napiecia

Limity dotyczgce wytgczania i kontroli napiecia posredniego obwodu DC zalezg od
napiecia zasilania i typu przemiennika czestotliwosci/inwertera. Napiecie DC (Upc)
jest o okoto 1,35 raza wieksze niz zasilajgce napiecie miedzyprzewodowe, a jego
warto$¢ mozna wyswietli¢ za pomocg parametru 071.7171 Napiecie DC.

W nastepujacych tabelach przedstawiono wartosci wybranych pozioméw napiecia
DC, w sytuacjach, gdy adaptacyjny limit napiecia jest wigczony za pomoca parametru
95.02 Adaptacyjne limity napiecia i gdy adaptacyjny limit napiecia jest wylgczony

za pomocg parametru 95.02 Adaptacyjne limity napiecia. Nalezy pamieta¢ o tym,

Ze napiecia absolutne réznig sie w zaleznosci od typu przemiennika
czestotliwosci/inwertera i zakresu napiecia zasilania AC.

Adaptacyjny limit napiecia jest wiaczony za pomocg parametru 95.02
Adaptacyjne limity napiecia

Poziom napigcia DC [V]

Patrz 95.01 Napiecie

Zakres napiecia

Zakres napiecia

95.01 Napiecie zasilania =

przepieciu

sasilania zasilania (V) zasilania (V) Automatycznie /
’ 380...415 440...480 nie wybrano

Limit btedu przepiecia 842 842 842

Limit §terowania 779 779 779

przepieciem

Limit startu

wewnetrznego 779 779 779

czopera hamowania

Limit zatrzymania

wewnetrznego 759 759 759

czopera hamowania

Limit ostrzezenia o 745 745 745

Limit ostrzezenia
dotyczacego zbyt
niskiego napiecia

0,85x1,41xwarto$¢
parametru 95.03

0,85x1,41xwarto$¢
parametru 95.03

0,85x1,41xwarto$¢
parametru 95.03

Limit kontroli zbyt
niskiego napiecia

0,78x1,41xwarto$¢
parametru 95.03

0,78x1,41xwarto$¢
parametru 95.03

0,78x1,41xwarto$¢
parametru 95.03

Limit zamkniecia
przekaznika
fadowania /
Dezaktywacja
fadowania

0,78x1,41xwarto$¢
parametru 95.03

0,78x1,41xwarto$¢
parametru 95.03

0,78x1,41xwarto$¢
parametru 95.03

Limit otwarcia
przekaznika
tadowania / Aktywacja
fadowania

0,73x1.41xwarto$¢
parametru 95.03

0,73%1.41 xwarto$¢
parametru 95.03

0,73x1,41xwarto$¢
parametru 95.03

Napigcie DC przy
gornej granicy
zakresu napigcia
zasilania (Upcmax)

560

648

(zmienne)
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Poziom napigcia DC [V]

Patrz 95.01 Napiecie

Zakres napigcia

Zakres napigcia

95.01 Napiecie zasilania =

sasilania zasilania (V) zasilania (V) Automatycznie /
’ 380...415 440...480 nie wybrano

Napiecie DC przy

dolnej granicy 513 594 (zmienne)

zakresu napigcia
zasilania (Upcmin)

Limit trybu gotowosci

0,73x1,41xwartos¢
parametru 95.03

0,73x1,41xwarto$¢
parametru 95.03

0,73x1,41xwarto$¢
parametru 95.03

Limit btedu za
niskiego napiecia

0,73x1.41xwarto$¢
parametru 95.03

0,73x1.41xwarto$¢
parametru 95.03

0,73x1.41xwarto$¢
parametru 95.03

Uwaga: Parametr 95.03 Szacowane napiecie zasilania AC jest szacowanym napigciem zasilania AC podczas
wigczania przemiennika czestotliwosci. Nie bedzie on w sposob ciggly aktualizowany podczas dziatania.

Adaptacyjny limit napiecia jest wylgczony za pomoca parametru 95.02
Adaptacyjne limity napiecia

Poziom napiecia DC [V]

o Zakres napigcia Zakres napigcia . poi ,
5:;; 3201 Napiecie zasilania (V) zasilania (V) 95.01 Naplecui i/@://;mﬁang\utomatyczme
: 380...415 440...480 4
Jesli parametr 95.03 | Jesli parametr 95.03
Szacowane Szacowane
napiecie napiecie
zasilania AC zasilania AC >
<456V 456 V
Limit btedu przepiecia 842 842 842 842
Limit sterowania
przepieciem 779 779 779 779
Limit startu
wewnetrznego 779 779 779 779
czopera hamowania
Limit zatrzymania
wewnetrznego 759 759 759 759
czopera hamowania
Limit t_)strzezenla [o) 745 745 745 745
przepigciu
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Poziom napigcia DC [V]

Patrz 95.01 Napiecie
zasilania.

Zakres napiecia
zasilania (V)
380...415

Zakres napiecia
zasilania (V)
440...480

95.01 Napigcie zasilania = Automatycznie
/ nie wybrano

Jesli parametr 95.03
Szacowane
napiecie
zasilania AC
<456V

Jesli parametr 95.03
Szacowane
napigcie
zasilania AC >
456 V

Limit ostrzezenia
dotyczacego zbyt
niskiego napiecia

0,85x1,35%380 =
436

0,85x1,35x440 =
504

0,85x1,35x380 =
436

0,85%1,35%440 =
504

Limit kontroli zbyt
niskiego napiecia

0,78x1,35%380 =
400

0,78x1,35x440 =
463

0,78x1,35x380 =
400

0,78x1,35%440 =
463

Limit zamkniecia
przekaznika
fadowania /
Dezaktywacja
fadowania

0,78x1,35x380 =
400

0,78x1,35x440 =
463

0,78x1,35x380 =
400

0,78x1,35%440 =
463

Limit otwarcia
przekaznika
tadowania / Aktywacja
fadowania

0,73%1,35%380 =
374

0,73x1,35x440 =
433

0,73x1,35x380 =
374

0,73%1,35%440 =
433

Napigcie DC przy
gornej granicy
zakresu napigcia
zasilania (Upcmax)

560

648

(zmienne)

(zmienne)

Napigcie DC przy
dolnej granicy
zakresu napigcia
zasilania (Upcmin)

513

594

(zmienne)

(zmienne)

Limit trybu gotowosci

0,73%1,35%380 =

0,73x1,35x440 =

0,73%1,35x380 =

0,73%1,35%440 =

374 433 374 433
Limit btedu zbyt 0,73%1,35x380 = 0,73x1,35x440 = 0,73x1,35x380 = 0,73%1,35%440 =
niskiego napiecia 374 433 374 433

) Patrz sekcja Wyzwalanie btedu zbyt niskiego napiecia na stronie 184.

Wyzwalanie ostrzezenia o zbyt niskim napieciu

Ostrzezenie o zbyt niskim napieciu A3A2 jest wyzwalane, gdy spetniony jest jeden
z nastepujgcych warunkow:

» Jesli napiecie fgcza DC spadnie ponizej limitu ostrzezenia dotyczgcego zbyt
niskiego napiecia (85%), gdy przemiennik czestotliwosci nie wykonuje modulaciji.

+ Jesli napiecie tgcza DC spadnie ponizej limitu trybu gotowosci (73%),
gdy przemiennik czestotliwosci wykonuje modulacje i jest wigczone
automatyczne restartowanie (czyli parametr 21.18 Czas autom. restartowania >
0,0 s). Ostrzezenie bedzie wyswietlane przez caty okres, w ktdrym napigcie
tacza DC jest nizsze niz limit trybu gotowosci, az do momentu, gdy uptynie
czas automatycznego restartowania. Ta funkcja wymaga, aby karta sterowania
przemiennikiem czestotliwosci byta zewnetrznie zasilana (24 VDC).
W przeciwnym razie karta sterowania moze zosta¢ wytgczona,
jesli napiecie spadnie ponizej limitu sprzetowego.
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Wyzwalanie btedu zbyt niskiego napiecia

Btad zbyt niskiego napiecia 3220 jest wyzwalany, gdy przemiennik czestotliwosci
wykonuje modulacje i spetniony jest jeden z nastepujgcych warunkow:

Jesli napiecie tgcza DC spadnie ponizej limitu zatrzymania awaryjnego z powodu
zbyt niskiego napiecia (73%), a automatyczne restartowanie nie jest wtgczone
(czyli parametr 21.18 Czas autom. restartowania = 0,0 s).

Jesli napiecie tgcza DC spadnie ponizej limitu zatrzymania awaryjnego z powodu
zbyt niskiego napigcia (73%) i automatyczne restartowanie jest wtgczone

(czyli parametr 21.18 Czas autom. restartowania > 0,0 s), nastgpi awaryjne
zatrzymanie z powodu zbyt niskiego napiecia, jesli napiecie tgcza DC bedzie

w sposob ciggly nizsze niz limit zatrzymania awaryjnego z powodu zbyt niskiego
napiecia i uptynie czas automatycznego restartowania. Ta funkcja wymaga,

aby karta sterowania przemiennikiem czestotliwosci byta zewnetrznie zasilana
(24 VDC). W przeciwnym razie karta sterowania moze zosta¢ wytgczona po
wyswietleniu jedynie ostrzezenia o zbyt niskim napieciu.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry 01.11 Napiecie DC (str. 210), 30.30 Sterowanie przepieciem...30.31
Sterow. za niskim napieciem (str. 332) i 95.01 Napiecie zasilania...95.02 Adaptacyjne
limity napiecia (str. 453).

Zdarzenia: A3A2 Niedostateczne napiecie tgcza DC (str. 534) i 3220 Niedostateczne
napiecie tgcza DC (str. 550).
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Czoper hamowania

Czoper hamowania umozliwia obstuge energii generowanej przez zwalniajgcy silnik.
Jesli napiecie DC wzrosnie do wystarczajgco wysokiego poziomu, czoper podtaczy
obwod DC do zewnetrznego rezystora hamowania. Dziatanie czopera opiera sie

na histerezie.

Wewnetrzne czopery hamowania przemiennika czestotliwosci (w obudowach R1...R3)
rozpoczynajg przesytanie energii przy poczgtkowym limicie wewnetrznego czopera
hamowania o warto$ci 780 V i konczg przesytanie energii przy koncowym limicie
wewnetrznego czopera hamowania o wartosci 760 V (zasilanie AC 380...480 V).

Informacje dotyczace zewnetrznych czoperéw hamowania zawiera ich dokumentacja.

Uwaga: sterowanie przepieciem musi by¢ wylgczone, aby korzysta¢ z czopera.

Ustawienia i diagnostyka
Grupa parametrow: 43 Czoper hamowania (str. 405).
Parametr: 01.11 Napiecie DC (str. 210).

Zdarzenia:A792 Okablowanie rezystora hamowania (str. 540), A793 Nadmierna
temp. rezystora hamow. (str. 540), A79C Nadmierna temp. IGBT czop. ham.
(str. 541), 7183 Nadmierna temp. rezystora hamow. (str. 557) i 7192 Nadmierna
temp. IGBT czop. ham. (str. 558).
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Bezpieczenstwo i zabezpieczenia

Stala/standardowa ochrona

Przetezenie

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

Przepiecie DC

Patrz sekcja Sterowanie przepieciem na str. 178.

Za niskie napiecie DC

Patrz sekcja Kontrola nad zbyt niskim napieciem (przejscie przez zanik
napiecia zasilania) na str. 178.

Temperatura przemiennika czestotliwosci

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

Zwarcie

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

Zatrzymanie awaryjne

Sygnat zatrzymania awaryjnego jest podtgczany do wejscia wybranego przy uzyciu
parametru 21.05 Zrédfo zatrzymania awar.. Sygnat zatrzymania awaryjnego mozna
réwniez wygenerowac za posrednictwem magistrali komunikacyjnej (parametr 06.01
Gtéwne sftowo sterowania, bity 0...2).

Tryb zatrzymania awaryjnego mozna wybraé za pomoca parametru 271.04 Tryb
zatrzymania awaryjnego. Dostepne sg nastepujgce tryby:

+ Off1: zatrzymywanie zgodnie ze standardowg rampg zwalniania zdefiniowang
dla okreslonego uzywanego typu warto$ci zadanej

+ Off2: zatrzymanie wybiegiem

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

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

» Instalator urzadzenia jest odpowiedzialny za zainstalowanie urzadzen stuzgcych
do zatrzymywania awaryjnego oraz wszystkich dodatkowych urzadzen
niezbednych, aby funkcja zatrzymywania awaryjnego spetniata kryteria opisane
w wymaganych kategoriach zatrzymywania awaryjnego. Aby uzyskac wiecej
informac;ji, nalezy skontaktowac sie z lokalnym przedstawicielem firmy ABB.

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

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

Ustawienia i diagnostyka

Menu - Ustawienia gtéwne - Start, stop, wartos¢ zadana - Zezwolenia na bieg

Parametry: 21.04 Tryb zatrzymania awaryjnego...21.05 Zrédto zatrzymania awar.
(str. 275), 23.23 Czas zatrz. awaryjnego (str. 298) i 31.32 Nadzér rampy zatrzymania
awaryjn....31.33 Opdznienie rampy zatrzymania awar. (str. 344).

Zdarzenia: Parametry AFE1 Zatrzymanie awaryjne (off2)...AFE2 Zatrzymanie
awaryjne (off1/off3) (str. 546) i 73B0 Btgd rampy zatrzym. awar. (str. 558).

Ochrona termiczna silnika

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

Temperature silnika mozna monitorowa¢ za pomoca:

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

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

Model ochrony termicznej silnika jest zgodny z wymaganiami standardu IEC/EN
61800-5-1 ed. 2.1 dotyczgcymi zachowania pamieci termicznej i czuto$ci pomiaréw
predkosci. Szacowana temperatura jest zachowywana po wytgczeniu przemiennika
czestotliwosci. Zaleznos$¢ od predkosci jest ustawiana przy uzyciu parametrow.

Model ochrony termicznej silnika
Przemiennik czestotliwosci oblicza temperature z uwzglednieniem nastepujgcych zatozen:

1. Jesdli po raz pierwszy podtgczono zrédto zasilania do przemiennika czestotliwosci,
zaktada sie, ze temperatura silnika jest réwna temperaturze otoczenia
(zdefiniowanej w parametrze 35.50 Temperatura otoczenia silnika).

Jesli zrodto zasilania zostanie podtgczone do przemiennika czestotliwosci
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po raz kolejny, przyjete zostanie zatozenie, ze temperatura silnika jest réwna
oszacowanej temperaturze.

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

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

Izolacja

OSTRZEZENIE! Norma IEC 60664 wymaga podwdjnej lub wzmocnionej

izolacji miedzy czesciami i powierzchnig silnika bedgcymi pod napieciem

i dostepnymi czesciami wyposazenia elektrycznego, ktére jest
nieprzewodzgce lub przewodzace, ale niepodigczone 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 pomoca
podwajnej wzmochnionej izolaciji.

» Zabezpieczenie wszystkich obwodéw podtgczonych do cyfrowych i analogowych
wej$¢ przemiennika czestotliwosci. Zabezpieczenie przed dotykiem i
odizolowanie od innych obwoddw niskiego napiecia przy uzyciu podstawowej
izolacji (o napieciu znamionowym odpowiadajgcym napieciu gtdbwnego obwodu
przemiennika czestotliwosci).

» Uzycie zewnetrznego przekaznika termistorowego. lzolacja przekaznika musi
mie¢ takg samg warto$¢ znamionowg napiecia co obwdd gtéwny przemiennika
czestotliwosci.

Jesli uzywany jest modut wielofunkcyjny CMOD-02, zapewnia on wystarczajgcg izolacje.

Monitorowanie temperatury za pomoca czujnikéw PTC

Czujniki PTC sg podtaczane przy uzyciu modutu wielofunkcyjnego CMOD-02
(patrz rozdziat Opcjonalne moduty rozszerzen I/0O, sekcja Wielofunkcyjny modut
rozszerzenn CMOD-02 (zasilanie zewnetrzne 24 V AC/DC i izolowany interfejs PTC)
w Podreczniku uzytkownika przemiennika czestotliwosci).

1) !
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1) Jeden lub 3...6 PTC termistorow potgczonych w serii.
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Rezystancja czujnika PTC rosnie wraz ze wzrostem temperatury czujnika. Wzrost
rezystancji czujnika powoduje zmniejszanie napiecia na wejsciu, co prowadzi do
zmiany jego stanu z 1 na 0, a to z kolei wskazuje, ze temperatura jest zbyt wysoka.

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

Czujnikowy koniec ekranu kabla nalezy pozostawi¢ niepodigczony.

Informacje na temat okablowania czujnika zawiera rozdziat Instalacja elektryczna
w Podreczniku uzytkownika przemiennika czestotliwosci.

Na ponizszym rysunku przedstawiono typowg warto$¢ rezystancji czujnika PTC
w zaleznosci od temperatury.
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Do wejscia cyfrowego DI6 mozna podtgczy¢ bezposrednio takze jeden izolowany
czujnik PTC. Ekran kabla powinien by¢ uziemiony po stronie silnika poprzez
kondensator. Jedli nie jest to mozliwe, ekran nie powinien by¢ podtaczony.

Patrz sekcja Izolacja na str. 188.
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Informacje na temat okablowania czujnika zawiera Podrecznik uzytkownika
przemiennika czestotliwosci.

Monitorowanie temperatury za pomocg czujnikow Pt100

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

Wyjscie analogowe dostarcza za posrednictwem czujnika staty prad 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.

Patrz sekcja Izolacja na str. 188.

Informacje o okablowaniu czujnika zawiera rozdziat Montaz elektryczny, sekcja
Wejscia Al1 i Al2 jako wejscia czujnikow Pt100, Pt1000, Ni1000, KTY83 i KTY84
(X1) w Podreczniku uzytkownika przemiennika czestotliwosci.

Monitorowanie temperatury za pomoca czujnikéw Pt1000

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

Wyjscie analogowe dostarcza za posrednictwem czujnika staty prad wzbudzania

o natezeniu 0,1 mA. W miare jak rezystancja czujnika zwieksza sie wraz z temperaturg
silnika, napiecie na czujniku ro$nie. Funkcja pomiaru temperatury odczytuje napiecie
na wejsciu analogowym i konwertuje je na warto$¢ temperatury.

Patrz sekcja /zolacja na str. 188.

Informacje o okablowaniu czujnika zawiera rozdziat Montaz elektryczny,
Wejscia Al1 i Al2 jako wejscia czujnikéw Pt100, Pt1000, Ni1000, KTY83
i KTY84 (X1) w Podreczniku uzytkownika przemiennika czestotliwosci.

Monitorowanie temperatury za pomoca czujnikéw Ni1000

Do wejscia i wyjscia analogowego jednostki sterujgcej mozna podtgczy¢ jeden
czujnik Ni1000.

Wyjscie analogowe dostarcza za posrednictwem czujnika staty prad 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 wartos¢ temperatury.

Patrz sekcja /zolacja na str. 188.
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Informacje o okablowaniu czujnika zawiera rozdziat Montaz elektryczny,
Wejscia Al1 i Al2 jako wejscia czujnikow Pt100, Pt1000, Ni1000, KTY83
i KTY84 (X1) w Podreczniku uzytkownika przemiennika czestotliwosci.

Monitorowanie temperatury za pomocg czujnikoéw KTY84

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

Wyjscie analogowe dostarcza za posrednictwem czujnika staty pragd wzbudzania

o natezeniu 2,0 mA. W miarg jak rezystancja czujnika zwigksza sig wraz z temperaturg
silnika, napiecie na czujniku rosnie. Funkcja pomiaru temperatury odczytuje napiecie
na wejsciu analogowym i konwertuje je na wartos¢ temperatury.

Na rysunku i w tabeli na str. 792 przedstawiono typowe wartosci rezystancji czujnika
KTY84 w zaleznosci od temperatury pracujgcego silnika.

Patrz sekcja Izolacja na str. 188.

Informacje o okablowaniu czujnika zawiera rozdziat Montaz elektryczny, Wejscia
Al1i Al2 jako wejscia czujnikow Pt100, Pt1000, Ni1000, KTY83 i KTY84 (X1)
w Podreczniku uzytkownika przemiennika czestotliwosci.

Monitorowanie temperatury za pomocg czujnikow KTY83

Do wejscia i wyjscia analogowego jednostki sterujgcej mozna podtgczy¢ jeden
czujnik KTY83.

Wyjscie analogowe dostarcza za posrednictwem czujnika staty pragd wzbudzania

o natezeniu 1,0 mA. W miare jak rezystancja czujnika zwigksza sie wraz z temperaturg
silnika, napiecie na czujniku rosnie. Funkcja pomiaru temperatury odczytuje napiecie
na wejsciu analogowym i konwertuje je na warto$¢ temperatury.
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Na ponizszym rysunku i w ponizszej tabeli przedstawiono typowe wartosci rezystanciji
czujnika KTY83 w zaleznosci od temperatury pracujgcego silnika.
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Istnieje mozliwosé dostosowania limitdw nadzoru temperatury silnika oraz wybrania
sposobu, w jaki przemiennik czestotliwosci zareaguje w przypadku wykrycia zbyt
wysokiej temperatury.

Patrz sekcja Izolacja na str. 188.

Informacje o okablowaniu czujnika zawiera rozdziat Montaz elektryczny,
Wejscia Al1 i Al2 jako wejscia czujnikoéw Pt100, Pt1000, Ni1000, KTY83
i KTY84 (X1) w Podreczniku uzytkownika przemiennika czestotliwosci.

Monitorowanie temperatury za pomoca przekaznikow termistorowych

Do wejscia cyfrowego DI6 mozna podigczy¢ jeden normalnie zamkniety lub
normalnie otwarty przekaznik termistorowy.

Patrz sekcja /zolacja na str. 188.
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Ustawienia i diagnostyka

Menu - Ustawienia gtéwne - Silnik - Szacowana ochrona termiczna
Menu - Ustawienia gtéwne - Silnik - Zmierzona ochrona termiczna

Grupa parametrow: 35 Ochrona termiczna silnika (str. 363).

Zdarzenia: A491 Temperatura zewnetrzna 1 (str. 534), A492 Temperatura
zewnetrzna 2 (str. 535), 4981 Temperatura zewnetrzna 1 (str. 551) i 4982
Temperatura zewnetrzna 2 (str. 552).

Ochrona silnika przed przecigzeniem

W tej sekcji opisano ochrone silnika przed przecigzeniem bez uzycia modelu ochrony
termicznej silnika — z temperaturg szacowang lub mierzong. Informacje o ochronie
z zastosowaniem modelu ochrony termicznej silnika podano w sekcji Ochrona
termiczna silnika na str. 187.

Ochrona silnika przed przecigzeniem jest wymagana i zdefiniowana w wielu
standardach, w tym w amerykanskim Krajowym Kodeksie Elektrycznym

(National Electric Code, NEC), UL 508C i we wspolnym standardzie UL\IEC 61800-5-1
w potgczeniu z IEC 60947-4-1. Te standardy dopuszczajg stosowanie ochrony
silnika przed przecigzeniem bez czujnikdéw temperatury zewnetrzne;.

Ochrona silnika przed przecigzeniem jest zgodna z wymaganiami standardu
IEC/EN 61800-5-1 ed. 2.1 dotyczgcymi zachowania pamigci termicznej i czutosci
pomiaréw predkosci. Szacowana temperatura jest zachowywana po wytgczeniu
przemiennika czestotliwosci. Zalezno$¢ od predkosci jest ustawiana przy uzyciu
parametrow.

Funkcja ochrony umozliwia uzytkownikowi okreslenie klasy dziatania w taki
sam sposob, w jaki przekazniki przecigzeniowe sg okreslane w standardach
IEC 60947-4-1 i NEMAICS 2.

Ochrona silnika przed przecigzeniem wymaga okre$lenia poziomu zatrzymania
awaryjnego pradu silnika. Jest ona definiowana w formie krzywej przy uzyciu
parametrow 35.57, 35.52 i 35.53. Poziom zatrzymania awaryjnego to warto$¢ pradu
silnika, przy ktoérej dojdzie ostatecznie do wyzwolenia ochrony przed przecigzeniem,
jesli wartos¢ pradu silnika bedzie sie stale utrzymywac na tym poziomie.

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

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

Algorytm przecigzenia silnika monitoruje wspétczynnik kwadratowy (prad
silnika/poziom zatrzymania awaryjnego)2 i kumuluje wartosci na przestrzeni czasu.
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Jest to czasem okreslane jako ochrona 12, Skumulowang warto$¢ mozna sprawdzi¢
za pomocg parametru 35.05.

Za pomocg parametru 35.56 mozna okresli¢, ze po osiggnieciu przez parametr 35.05
wartosci 88% zostanie wygenerowane ostrzezenie dotyczgce przecigzenia silnika,

a po osiggnigciu wartosci 100% przemiennik czestotliwosci zostanie awaryjnie
zatrzymany z powodu btedu przecigzenia silnika. Tempo wzrostu tej wartosci
wewnetrznej zalezy od prgdu rzeczywistego, prgdu poziomu zatrzymania awaryjnego
i wybranej klasy przecigzenia.

Parametry 35.51, 35.52 i 35.53 stuzg dwdm celom. Okreslajg krzywg obcigzenia dla
szacowanej temperatury oraz poziom zatrzymania awaryjnego z powodu przecigzenia.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry wspdlne ochrony termiczne;j silnika i ochrony silnika przed przecigzeniem:
35.51 Krzywa obc. silnika...35.53 Punkt przetomu (str. 373).

Parametry charakterystyczne dla ochrony silnika przed przecigzeniem: 35.05 Poziom
przecigzenia silnika (str. 364), 35.56 Dziatanie przecigzenia silnika...35.57 Klasa
przecigzenia silnika (str. 375).

Zdarzenia: A783 Przecigzenie silnika (str. 540) i 7122 Przecigzenie silnika (str. 557).

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 wytgczenia awaryjnego. W przypadku utraty
sygnatu generowane jest zdarzenie zewnetrzne (btad, ostrzezenie lub zwykty wpis
w dzienniku). Aby przeprowadzi¢ edycje tresci komunikatéw, na panelu sterowania
nalezy wybra¢ kolejno pozycje Menu - Ustawienia gtéwne - Funkcje
zaawansowane - Zdarzenia zewnetrzne.

Wykrywanie utraty fazy silnika (parametr 31.79)

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

Wykrywanie utraty fazy zasilania (parametr 31.217)

Ten parametr umozliwia wybor sposobu, w jaki przemiennik czestotliwosci zareaguje
w przypadku wykrycia utraty fazy zasilania.

Wykrywanie sygnatu bezpiecznego wytagczania momentu (parametr 37.22)

Przemiennik czestotliwosci monitoruje stan wej$¢ funkcji bezpiecznego wytgczania
momentu. Ten parametr umozliwia wybor wskazan podawanych w przypadku utraty
sygnatéw. Ten parametr nie wptywa na dziatanie samej funkcji bezpiecznego
wytgczania momentu. Wiecej informaciji na temat funkcji bezpiecznego wytgczania
momentu zawiera rozdziat Funkcja bezpiecznego wytgczania momentu

w Podreczniku uzytkownika przemiennika czestotliwosci.
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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 podtgczony
do zlgcza silnika przemiennika czestotliwosci). Parametr umozliwia okreslenie,
czy btad ma by¢ generowany, czy nie.

Zabezpieczenie przed utykiem silnika (parametry 37.24...31.28)

Przemiennik czestotliwosci zabezpiecza silnik w przypadku niespodziewanego
przerwania jego pracy. Istnieje mozliwo$¢ 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 (parametry 317.30i 31.31)

Uzytkownik moze ustawi¢ 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 12.03...12.04)

Parametry umozliwiajg wyboér sposobu, w jaki przemiennik czestotliwosci reaguje,
gdy sygnat na wejsciu analogowym wychodzi poza minimalny i/lub maksymalny
limit okreslony dla wejscia. Moze to by¢ spowodowane awarig okablowania lub
czujnika we/wy.

Btad gtéwnego wentylatora (parametr 31.35)

Za pomocg tego parametru mozna wybraé¢ sposéb, w jaki przemiennik czestotliwosci
reaguje w przypadku wykrycia problemu z predkoscig gtéwnego wentylatora
chtodzgcego. Tylko urzgdzenia w obudowie o rozmiarze R6 lub wieksze;.

Blad wentylatora pomocniczego (parametr 31.36)

Za pomocg tego parametru mozna wybraé¢ sposéb, w jaki przemiennik czestotliwosci
reaguje w przypadku wykrycia problemu z wentylatorem pomocniczym.

Ustawienia i diagnostyka

Parametry.12.03 Funkcja nadzoru Al...12.04 Wybor nadzoru Al (str. 239), 31.01
Zrodfo zdarzenia zewn. 1...31.35 Funkcja bfedu gt. wentylatora (str. 344)31.36
Funkcja btedu wentylatora pomocniczego (str. 345) i 49.05 Reakcja na utrate
komunik. (str. 419).
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Zdarzenia:

» A981 Ostrzezenie zewnetrzne 1 (str. 544)...A985 Ostrzezenie zewnetrzne 5
(str. 545), 9081 Btad zewnetrzny 1 (str. 560)...9085 Btad zewnetrzny 5 (str. 561)

» 3381 Utrata fazy wyjsciowej (str. 557)

» 3130 Utrata fazy wejsciowej (str. 550)

* B5AO0 Zdarzenie STO (str. 546), ASA0 Bezpieczne wytgczanie momentu
(str. 537), 5091 Bezpieczne wytgczanie momentu (str. 553), FA81 Bezpieczne
wytgczanie momentu 1 (str. 561), FA82 Bezpieczne wytgczanie momentu 2,
(str. 567)

» 3181 Bfad okablowania/uziemienia (str. 550)

» A780 Utyk silnika (str. 540), 7121 Utyk silnika (str. 557)

» 7310 Za duza predkosc (str. 558), 73F0 Za duza czestotliw. (str. 558)

» AT7EE Utrata panelu (str. 542), 7081 Utrata panelu sterowania (str. 556)

* AB8AO0 Nadzor Al (str. 542), 80A0 Nadzor Al (str. 559)

» 73BO0 Bfgd rampy zatrzym. awar. (str. 558)

+ A581 Wentylator (str. 5636), 5080 Wentylator (str. 552)

» A582 Brak wentylatora pomocniczego (str. A582), 5081 Uszkodzony went. pom.
(str. 552).

Automatyczne resetowanie btedow

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

Domyslnie funkcja automatycznego resetowania jest wytgczona i uzytkownik moze
ja aktywowac.

OSTRZEZENIE! Przed aktywacjg funkcji nalezy sie upewnié, ze nie
spowoduje to wystgpienia niebezpiecznych sytuacji. Funkcja automatycznie
resetuje przemiennik czestotliwosci i kontynuuje dziatanie po btedzie.

Ustawienia i diagnostyka

Menu - Ustawienia gtéwne - Funkcje zaawansowane - Automatyczne
resetowanie bledow

Parametry: 31.12 Wybor autoresetu...31.16 Czas opdznienia (str. 337).

Zdarzenia: -
Diagnostyka

Nadzoér sygnatu

Istnieje mozliwo$¢ wybrania szesciu sygnatéw, ktére majg by¢ nadzorowane przez
te funkcje. Za kazdym razem, gdy nadzorowany sygnat przekroczy wstepnie
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zdefiniowane limity lub spadnie ponizej ich wartosci, aktywowany jest bit
w parametrze 32.01 Stan nadzoru oraz generowane jest ostrzezenie lub bfad.

Nadzorowany sygnat jest filtrowany za pomoca filtru dolnoprzepustowego.

Ustawienia i diagnostyka
Grupa parametrow: 32 Nadzér (str. 346).

Parametr: 32.01 Stan nadzoru (str. 346).

Zdarzenia: A8B0 Nadzér sygnatu 1 ABB (str. 543)...A8B5 Nadzér sygnatu 6 ABB
(str. 544), 80B0 Nadzér sygnatu 1 (str. 5569)...80B5 Nadzoér sygnatu 6 (str. 560).

Kalkulatory oszczednosci energii

To narzedzie oferuje nastepujace 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 osobna sekcja na stronie 197).

Ponadto istniejg liczniki wyswietlajgce zuzycie energii w kWh dla biezacej

i poprzedniej godziny, a takze dla biezgcego i poprzedniego dnia.

llo$¢ energii przekazanej przez przemiennik czestotliwosci (w obu kierunkach)
jest zliczana i wyswietlana jako petne wartosci GWh, MWh i kWh. Takze tgczna
ilos¢ energii jest wyswietlana jako petna wartos¢ kWh. Wszystkie te liczniki mozna
zresetowac.

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
Menu - Wydajnos¢ energetyczna
Grupa parametrow: 45 Wydajnos¢ energetyczna (str. 409).

Parametry: 01.50 kWh w biezgcej godzinie...01.53 kWh w poprzednim dniu (str. 211),
01.55 Licznik GWh inw. (resetow.)...01.58 Skumul. energia inw. (resetow.) (str. 212).

Zdarzenia: -
Analizator obcigzenia

Rejestrator wartosci szczytowej

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

Rejestratory amplitudy
Program sterujgcy udostepnia dwa rejestratory amplitudy.

W przypadku rejestratora amplitudy 2 uzytkownik moze wybra¢ sygnat, ktéry ma
by¢ prébkowany w odstepach 200 ms, oraz okresli¢ warto$¢ odpowiadajgcg 100%.
Zgromadzone probki sg sortowane wedtug amplitudy i grupowane w ramach

10 parametrow przeznaczonych tylko do odczytu. Kazdy parametr reprezentuje
zakres amplitud wynoszacy 10 punktéw wieku i pokazuje, ile punktoéw wieku

z catkowitej liczby zgromadzonych prébek jest uwzglednionych w danym zakresie.

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

wiek probek

EN EN EN EN EN EN EN EN EN EN
= <) S =) S =) <) =) S =)
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Zakresy amplitud (parametry
36.40...36.49)

Rejestrator amplitudy 1 stuzy tylko do monitorowania pradu silnika i nie mozna go
zresetowac. W przypadku rejestratora amplitudy 1 warto$¢ 100% odpowiada
maksymalnej wartosci prgdu wyjsciowego przemiennika czestotliwosci (wartosci
Inax) podanej w Podreczniku uzytkownika przemiennika czestotliwosci. Mierzony
prad jest stale rejestrowany. Rozklad probek pokazujg parametry 36.20...36.29.
Ustawienia i diagnostyka

Menu - Diagnostyka - Profil obcigzenia

Grupa parametrow: 36 Analiza obcigzenia (str. 376).

Zdarzenia: -
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Menu Diagnostyka

Menu Diagnostyka zapewnia szybki dostep do informacji dotyczgcych aktywnych
bteddw, ostrzezen i przerwan w przemienniku czestotliwosci oraz informacje o ich
naprawianiu i resetowaniu. Utatwia ono tez znajdowanie informacji wyjasniajacych
dlaczego przemiennik czestotliwos$ci nie uruchamia sie, nie zatrzymuje sig lub nie
dziata z zadang predkoscia.

Lokal.$ (™ ACSH80 +5.0Hz

Diagnostyka

Padsumow. s
Stan limitu 3

Wastecz

1810 Wybierz

+ Podsumowanie start/stop/wartos¢ zadana: ten widok zawiera informacje
o zrodle sterowania, gdy przemiennik czestotliwosci nie uruchamia sie lub nie
zatrzymuje sie zgodnie z oczekiwaniami albo dziata z predkoscig inng niz zgdana.
+ Stan limitu: ten widok zawiera informacje o aktywnych ograniczeniach,
gdy przemiennik czestotliwosci dziata z predkoscig inng niz zadana.
+ Aktywne bledy: ten widok zawiera informacje o aktualnie aktywnych btedach
oraz o sposobie ich naprawy i resetowania.

» Aktywne ostrzezenia: ten widok zawiera informacje o aktualnie aktywnych
ostrzezeniach oraz o sposobie ich naprawy i resetowania.

» Aktywne przerwania: ten widok zawiera informacje o aktualnie aktywnych
przerwaniach oraz o sposobie ich naprawy i resetowania. Ponadto menu
Zegar, region, wyswietlacz umozliwia wytgczanie i wtgczanie domysinie
wigczonych widokdw podrecznych z informacjami o przerwaniach, gdy nastagpi
zapobiegniecie prdbie uruchomienia przemiennika czestotliwosci.

» Dziennik bledow i zdarzen: wyswietla liste btedéw i innych zdarzen.

» Magistrala komunikacyjna: ten widok umozliwia sprawdzenie informac;ji o stanie
oraz danych wysytanych z magistrali komunikacyjnej i odbieranych z niej.

« Profil obcigzenia: ten widok pozwala sprawdzi¢ informacje o stanie roztozenia
obcigzenia (czyli o ilosci czasu pracy przemiennika czestotliwosci na kazdym
poziomie obcigzenia) oraz szczytowych poziomach obcigzenia.

Ustawienia i diagnostyka
Menu - Diagnostyka

Menu - Ustawienia - Zegar, region, wyswietlacz - Pokaz okno podreczne przerwania.
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Rézne
Tworzenie i przywracanie kopii zapasowej

Kopie zapasowe ustawien mozna wykonywacé recznie. Sg one zapisywane w panelu
sterowania z asystentami. Panel sterowania z asystentami przechowuje tez
automatyczng kopie zapasowg. Kopie zapasowg mozna przywrdci¢ na innym
przemienniku czestotliwosci lub na nowym przemienniku czestotliwosci
zastepujgcym przemiennik, ktory ulegt awarii. Obstuga tworzenia i przywracania kopii
zapasowych jest mozliwa przy uzyciu panelu sterowania i programu komputerowego
Drive Composer.

Utworz kopie zapasowa

Reczna kopia zapasowa

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

Zmiany parametrow z poziomu interfejsow magistrali komunikacyjnej sg ignorowane,
chyba ze wymuszono zapisywanie parametrow przy uzyciu parametru 96.07 Reczne
zapisanie parametru.

Automatyczna kopia zapasowa

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

Nie mozna modyfikowac czasu opdznienia ani wytgczy¢ funkcji automatycznego
tworzenia kopii zapasowe;j.

Zmiany parametrow z poziomu interfejsow magistrali komunikacyjnej sg ignorowane,
chyba ze wymuszono zapisywanie parametrow przy uzyciu parametru 96.07 Reczne
zapisanie parametru.

Przywroé

Kopie zapasowe sg wyswietlane w panelu sterowania. Automatyczne kopie
zapasowe sg oznaczone ikong [8], a reczne kopie zapasowe sg oznaczone ikong [1.
Aby przywrdci¢ kopie zapasowg, nalezy jg wybraé i nacisng¢ przycisk ().

Na kolejnym ekranie mozna zapoznac sie z zawartoscig kopii zapasowej i przywrocié
wszystkie parametry lub wybra¢ podzbiér parametréw do odtworzenia.

Uwaga: Aby mozna byto przywréci¢ kopie zapasowa, przemiennik czestotliwo$ci
musi by¢ sterowany lokalnie.
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Uwaga: Istnieje ryzyko trwatego usuniecia pozycji menu Kod QR w przypadku
przywrdcenia kopii zapasowej przemiennika czestotliwosci ze starym
oprogramowaniem lub starego oprogramowania panelu sterowania do przemiennika
czestotliwosci z nowg wersjg oprogramowania z pazdziernika 2014 r. lub nowsza.

Lokal.® ™ ACSEED $50Hz| [Lokal¢ ¢ ACSEAOD =500 Hz
Kopie zapasowe ACSH80 07.04.2016 autom. k. za...
Ltwarz kopig zapasowg, > [{] Pokss Lo kap S

[a] ACS580 07.04.2016 autom. k. z.» W Preywrdc wseystkie parametry
[y ACS580 31.05.2016 - ‘Wyyhierz grupe przywr. param. -
[ ACS580 07.04.2016 - Wiybierz zestawy uzytkownika -
Wivbierz elementy danych prod. -
Wstecz 08:11 Wybierz | |Wstecz 11:03 Whehiers

Ustawienia i diagnostyka

Menu - Kopie zapasowe
Parametr: 96.07 Reczne zapisanie parametru (str. 459).

Zdarzenia: -

Zestawy parametrow uzytkownika

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

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

* wymuszonych wartosci we/wy, takich jak parametry 10.03 Wybér wymuszenia DI i
10.04 Wymuszone wartosci DI

» ustawien modutu rozszerzen we/wy (grupa 15)

* parametrow magazynowania danych (grupa 47)

» ustawien komunikacji magistrali komunikacyjnej (grupy 50...53 i 58)

» parametru 95.01 Napiecie zasilania.

Jesli w zestawach parametréw uzytkownika uwzglednione sg nastawy silnika,

przed przywotaniem zestawu uzytkownika nalezy upewnic sie, ze te nastawy sg
odpowiednie dla silnika uzywanego w ramach danej aplikacji. W przypadku aplikacji,
w ramach ktorej wraz z przemiennikiem czestotliwosci wykorzystywane sg rézne
silniki, nalezy wykonac¢ bieg identyfikacyjny dla kazdego silnika, a wyniki zapisa¢

w roznych zestawach uzytkownika. Dzieki temu mozna przywota¢ odpowiedni
zestaw parametréw po przetgczeniu silnika.
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Ustawienia i diagnostyka

Menu - Ustawienia gtéwne - Funkcje zaawansowane - Zestawy uzytkownika

Parametry: 10.03 Wyboér wymuszenia DI...10.04 Wymuszone warto$ci DI (str. 229),
95.01 Napiecie zasilania (str. 452) i 96.10 Zestaw uzytk.: stan...96.13 Zest. uzytk.:
tryb I/O we2 (str. 461).

Zdarzenie: 64B2 Biad ust. przez uzytk. (str. 555).

Parametry magazynowania danych

Dwanascie (osiem 32-bitowych, cztery 16-bitowe) parametry jest zarezerwowanych
dla magazynowania danych. Domyslnie te parametry nie sg potagczone. Mozna ich
wiec 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. 418).

Zdarzenia: -

Obliczanie sumy kontrolnej parametru

Suma kontrolna dwoch parametréw, A i B, moze zostac obliczona na podstawie
zestawu parametréw monitorujgcych zmiany w konfiguracji przemiennika czestotliwosci.
Zestawy s3 rozne dla sum kontrolnych A i B. Kazda z tych sum kontrolnych jest
poréwnywana z odpowiadajgcg referencyjng sumg kontrolng. W przypadku
niezgodnosci generowane jest zdarzenie (czyste zdarzenie, ostrzezenie lub btad).
Obliczong sume kontrolng mozna ustawi¢ jako nowa referencyjng sume kontrolng.

Zestaw parametrow dla sumy kontrolnej A nie obejmuje ustawieh magistrali
komunikacyjne;j.

Parametry uwzgledniane przy obliczaniu sumy kontrolnej A to parametry, ktére
uzytkownik moze edytowac, pochodzace z grup parametréw 10, 11, 12, 13, 15, 19,
20, 21, 22, 23, 24, 25, 28, 30, 31, 32, 34, 35, 36, 37, 40, 41, 43, 45,46, 70,71, 72, 73,
74,76, 80, 94, 95, 96, 97, 98, 99.

Zestaw parametrow dla sumy kontrolnej B nie obejmuje

» ustawieh magistrali komunikacyjnej,

+ ustawien danych silnika,

+ ustawien danych energii.

Parametry uwzgledniane przy obliczaniu sumy kontrolnej B to parametry, ktére
uzytkownik moze edytowac¢, pochodzace z grup parametréw 10, 11, 12, 13, 15, 19,

20, 21,22, 23, 24, 25, 28, 30, 31, 32, 34, 35, 36, 37, 40, 41, 43, 46, 70,71, 72, 73, 74,
76, 80, 94, 95, 96, 97.




Funkcje programu 203

Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 96.54 Dziatanie sumy kontrolnej...96.69 Aktualna suma kontrolna B
(str. 464) i 96.71 Zatw. suma kontr. A...96.72 Zatw. suma kontr. B (str. 466).

Zdarzenia: B686 Niezgodna suma kontrolna (str. 532), A686 Niezgodna suma
kontrolna (str. 538) i 6200 Niezgodna suma kontrolna (str. 554).

Blokada uzytkownika

W celu zwiekszenia cyberbezpieczenstwa firma ABB zaleca ustawienie gtéwnego
kodu, aby zapobiec na przyktad zmianie wartosci parametréw i/lub tadowaniu
oprogramowania sprzetowego lub innych plikow.

OSTRZEZENIE! Firma ABB nie ponosi odpowiedzialno$ci za jakiekolwiek

uszkodzenia lub szkody spowodowane nieudang aktywacjg blokady
uzytkownika za pomocg nowego kodu. Patrz Zrzeczenie odpowiedzialnosci
dotyczgce cyberbezpieczenstwa (str. 21).

» Aby aktywowa¢ blokade uzytkownika po raz pierwszy:

»  Wprowadzi¢ domysiny kod hasta 10000000 w parametrze 96.02 Kod. Dzieki temu
beda widoczne parametry 96.700...96.102.

*  Wprowadzi¢ nowy kod hasta w parametrze 96.100 Zmien kod uzytkownika.
Zawsze nalezy uzywacé o$miu cyfr. Jesli uzywane jest narzedzie Drive Composer,
nalezy zakonczy¢ przy uzyciu klawisza Enter.

+ Potwierdzi¢ nowy kod hasta w parametrze 96.701 Potwierdz kod uz..

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

» W parametrze 96.702 Funkcja blokady uzytk. nalezy zdefiniowa¢ dziatania,
ktérych wykonywanie ma by¢ zabronione (firma ABB zaleca wybranie wszystkich
czynnosci oprocz tych wymaganych przez aplikacje).

»  Wprowadzi¢ nieprawidtowy kod hasta w parametrze 96.02 Kod.

* Nastepnie nalezy aktywowac funkcje 96.08 Rozruch karty sterowania albo
wytaczyc¢ i wigczy¢ zasilanie przemiennika czestotliwo$ci.

* Sprawdzi¢, czy parametry 96.700...96.102 zostaty ukryte. Jesli nie, wprowadzi¢
inny losowy kod hasta w parametrze 96.02.

Aby ponownie otworzy¢ blokade, nalezy wprowadzi¢ kod w parametrze 96.02 Kod.
Po wprowadzeniu kodu parametry 96.700...96.102 bedg ponownie widoczne.
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Ustawienia i diagnostyka

Parametry: 96.02 Kod (str. 458) i 96.100 Zmien kod uzytkownika...96.102 Funkcja
blokady uzytk. (str. 466).

Zdarzenia: A6B0 Blokada uzytkownika jest otwarta (str. 539) i A6B1 Niepotwierdzony
kod uzytkownika (str. 539).

Obstuga filtru sinusoidalnego

Program sterujgcy ma ustawienie umozliwiajace uzycie filtréw sinusoidalnych ABB
(dostepnych osobno). Jesli do wyjscia przemiennika czestotliwosci podtgczony jest
filtr sinusoidalny, nalezy wtgczy¢ bit 1 parametru 95. 15 Specjalne ustawienia sprzetu.
Ustawienie wymusza, aby przemiennik czestotliwosci uzywat skalarnego trybu
sterowania silnikiem i ogranicza czestotliwosci przetgczania i wyjSciowe, aby

+ chroni¢ przemiennik czestotliwosci przed dziataniem w czestotliwosciach
rezonansowych filtru i

* chronié filtr przed przegrzaniem.

Przed podtgczeniem filtru sinusoidalnego innego producenta nalezy skontaktowaé
sie z lokalnym przedstawicielem firmy ABB.

Ustawienia i diagnostyka

Parametr: 95.15 Specjalne ustawienia sprzetu (str. 452).

Zdarzenia: -
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Parametry

Zawartos¢ tego rozdziatu

W tym rozdziale opisano parametry programu sterujgcego wraz z sygnatami
aktualnymi. Na koncu tego rozdziatu na stronie 483 znajduje sie osobna lista
parametrow, ktérych wartosci domysine sg rézne dla ustawien czestotliwosci
zasilania 50 Hz i 60 Hz.




206 Parametry

Wyrazenia i skréoty

Wyrazenie

Definicja

Sygnat aktualny

Typ parametru parametr, ktory jest wynikiem pomiaru lub obliczen
wykonanych przez przemiennik czestotliwosci albo zawiera informacije
o stanie. Wigkszo$¢ sygnatéw aktualnych jest przeznaczona tylko

do odczytu, ale niektore (zwtaszcza sygnaty aktualne licznikow)
mozna resetowac.

Dom

(W ponizszej tabeli widoczne w tym samym wierszu co nazwa parametru)
Wartos¢ domysina parametru parametr, gdy jest uzywany przez makro
fabryczne. Informacje o innych warto$ciach parametréw okreslonego
makra zawiera rozdziat Makra sterowania (str. 83).

FbEq16

(W ponizszej tabeli widoczne w tym samym wierszu co zakres parametru
lub dla kazdego wyboru)

Roéwnowaznik 16-bitowy dla magistrali komunikacyjnej: Skalowanie
miedzy wartos$cig widoczng na panelu sterowania a liczbg catkowitg
uzywang w komunikaciji, gdy warto$¢ 16-bitowa jest wybrana w
przypadku transmisji do systemu zewnetrznego.

tacznik (-) wskazuje, ze parametr nie jest dostgpny w formacie 16-bitowym.
Odpowiednie wartosci 32-bitowe znajdujg si¢ w rozdziale Dodatkowe
dane parametréw (str. 489).

Inny

Warto$¢ jest pobierana z innego parametru.
Wybranie opciji ,Inny” powoduje wyswietlenie listy parametréw,
na ktorej uzytkownik moze okresli¢ parametr zrédtowy.

Inny [bit]

Warto$¢ okreslonego bitu w innym parametrze.
Wybranie opcji ,Inny” powoduje wys$wietlenie listy parametréw,
na ktorej uzytkownik moze okresli¢ parametr zrédfowy i bit.

Parametr

Mozliwa do ustawienia przez uzytkownika instrukcja dziatania dla
przemiennika czgstotliwosci lub sygnat aktualny.

n.j.

Na jednostke

[numer parametru]

Wartos$¢ parametru
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Podsumowanie grup parametrow

Grupa Zawartosc¢ Strona

01 Wartosci aktualne Podstawowe sygnaty do monitorowania przemiennika 209
czestotliwosci.

03 Wejsciowe wartosci Wartosci zadane odbierane z réznych zrédet. 213

zadane

04 Ostrzezenia i btedy Informacje na temat ostatnich ostrzezen i btedow. 214

05 Diagnostyka Rozne liczniki i pomiary rejestrujgce czas pracy, 216
zwigzane z konserwacjag przemiennika czestotliwosci.

06 Sfowa sterowania i stanu | Stowa sterowania i stanu przemiennika czestotliwosci. 219

07 Informacje systemowe Informacje o elementach sprzetowych i oprogramowaniu 226
przemiennika czestotliwosci.

10 Standardowe DI, RO Konfiguracja wej$¢ cyfrowych i wyjsé przekaznikowych. 228

11 Standardowe DIO, FI, FO | Konfiguracja wejscia czestotliwosciowego. 238

12 Standardowe Al Konfiguracja standardowych wej$¢ analogowych. 239

13 Standardowe AO Konfiguracja standardowych wyj$¢ analogowych. 244

15 Modut rozszerzenia I/O Konfiguracja modutu rozszerzen we/wy zainstalowanego 251
w gniezdzie 2.

19 Tryb pracy Wybér lokalnych i zewngtrznych zrédet miejsc sterowania 260
i trybow pracy.

20 Start/stop/kierunek Wybor zrédta sygnatéw sterowania start/stop/kierunek oraz 262
zezwolenia na bieg/start/bieg prébny przy uzyciu
dodatniej/ujemnej warto$ci zadane;j.

21 Tryb start/stop Tryby startu i stopu; tryb zatrzymania awaryjnego oraz wybér 273
zrédta sygnatu; ustawienia magnesowania DC.

22 Wyb6r wart. zadanej Wybér wartosci zadanej predkosci; ustawienia 284

predkos$ci potencjometru silnika.

23 Rampa wart. zad. Ustawienia rampy wartosci zadanej predkosci (programowanie 295

predkosci czasu przyspieszania i zwalniania przemiennika czestotliwosci).

24 Warunkowa w. zad. Obliczenia btedu predkosci; konfiguracja sterowania oknem btedu 300

predko$ci predkosci; krok btedu predkosci.

25 Sterowanie predkoscig Ustawienia kontrolera predkosci. 301

26 tancuch wart. zad. Ustawienia tancucha wartosci zadanej momentu. 307

momentu

28 tancuch w. zad. Ustawienia tancucha warto$ci zadanej czestotliwosci. 312

czestotliwosci

30 Limity Limity pracy przemiennika czestotliwosci. 325

31 Funkcje btedu Konfiguracja zewnetrznych zdarzen. Wybér dziatania 334
przemiennika czestotliwo$ci w sytuacjach wystagpienia btedu.

32 Nadzor Konfiguracja funkcji nadzoru sygnatu 1...6. 346

34 Funkcje czasowe Konfiguracja funkcji czasowej. 355

35 Ochrona termiczna silnika | Ustawienia ochrony termicznej silnika, takie jak konfiguracja 363
pomiaru temperatury, definicja krzywej obciazenia i konfiguracja
sterowania wentylatora silnika.

36 Analiza obcigzenia Ustawienia rejestratora wartosci szczytowej i amplitudy. 376

37 Krzywa obcigzenia Ustawienia krzywej obcigzenia uzytkownika. 380

uzytkownika

40 PID procesu: zestaw 1 Warto$ci parametrow regulacji PID procesu. 384
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Grupa Zawartos¢ Strona

41 PID procesu: zestaw 2 Drugi zestaw wartosci parametréw dla regulacji PID dla procesu. 402

43 Czoper hamowania Ustawienia wewnetrznego czopera hamowania. 405

44 Sterowanie hamulcem Konfiguracja sterowania hamulcem mechanicznym. 407

mechan.

45 Wydajnosc¢ energetyczna | Ustawienia dotyczace obliczen oszczedzania energii 409
oraz rejestratoréw wartosci szczytowych i energii.

46 Ust. Ustawienia nadzoru predkosci, aktualne filtrowanie sygnatu, 414

monitorowania/skalowania ogdlne ustawienia skalowania.

47 Magazyn danych Parametry magazynu danych, w ktérych mozna zapisa¢ dane 418
i z ktérych mozna odczyta¢ dane, uzywajgc ustawien zrédiowych
i docelowych innych parametréw.

49 Port komunikacyjny panelu | Ustawienia komunikacji dla portu panelu sterowania przemiennika 419
czestotliwosci.

50 Adapter komunikacyjny Konfiguracja komunikacji za pomocg magistrali komunikacyjnej. 422

(FBA)

51 FBA A: ustawienia Konfiguracja adaptera komunikacyjnego A. 427

52 FBA A: dane wej. Wybér danych przesytanych z przemiennika czgstotliwos$ci 429
do sterownika magistrali komunikacyjnej przez adapter
komunikacyjny A.

53 FBA A: dane wyj. Wybér danych przesytanych ze sterownika magistrali 430
komunikacyjnej do przemiennika czestotliwosci przez adapter
komunikacyjny A.

58 Wbudowana magistrala Konfiguracja wbudowanego interfejsu komunikacyjnego (EFB). 430

komunikacyjna

71 Zewnetrzny regulator PID1 | Konfiguracja zewnetrznego PID. 439

76 Konfiguracja PFC Parametry konfiguracji PFC (sterowanie pompa i wentylatorem) 443
i autozmiany. Patrz takze sekcja Sterowanie pompa
i wentylatorem na stronie 148.

77 Monitorowanie i Parametry konfiguracji PFC (sterowanie pompg i wentylatorem) 451

konserwacja PFC i autozmiany. Patrz takze sekcja Sterowanie pompg
i wentylatorem na stronie 148.

95 Konfiguracja HW Ro6zne ustawienia zwigzane ze sprzgtem. 452

96 System Wybdr jezyka, poziomy dostepu, wybdr makro, zapisywanie 456
i przywracanie parametréw, ponowne uruchamianie jednostki
sterujacej, zestawy parametréw uzytkownika, wyboér jednostki,
suma kontrolna parametru, blokada uzytkownika.

97 Sterowanie silnikiem Czestotliwos$¢ kluczowania; wzmocnienie poslizgu; rezerwa 468
napigcia; hamowanie strumieniem; zabezpieczenie przed pulsacjg
obrotéw silnika (wstrzykniecie sygnatu); kompensacja IR.

98 Parametry silnika Dane silnika podane przez uzytkownika, ktére sg uzywane 473

uzytkownika w modelu silnika.

99 Dane silnika Ustawienia konfiguraciji silnika. 475




Parametry 209

Lista parametréw

Nr Nazwa/wartosé Opis Dom/
EkwMK16
01 Wartosci aktualne Podstawowe sygnaty do monitorowania przemiennika
czestotliwosci.
Wszystkie parametry w tej grupie s3 tylko do odczytu,
o ile nie zaznaczono inaczej.
Uwaga: Wartosci tych sygnatéw aktualnych sg filtrowane
za pomocg czasu filtrowania zdefiniowanego w grupie 46 Ust.
monitorowania/skalowania. Listy wyboru dla parametrow
w innych grupach okreslajg warto$¢ nieprzetworzong sygnatu
aktualnego. Jesli na przyktad wybrana jest opcja
,Czestotliwos¢ wyjsciowa”, element nie wskazuje na warto$¢
parametru 071.06 Czestotliwo$¢ wyjsciowa, ale na warto$¢
nieprzetworzong.
01.01  Uzyta predko$c Szacowana predkos$¢ silnika. Statg czasu filtrowania dla tego | -
silnika sygnatu mozna zdefiniowaé za pomocg parametru 46.11
Czas filtru: predko$¢ silnika.
-30000,00 ... Szacowana predkosé silnika. Patrz
30000,00 obr./min parametr
46.01
01.02  Szacowana Szacowana predkos¢ silnika w obr./min. Statg czasu -
predkosc¢ silnika filtrowania dla tego sygnatu mozna zdefiniowa¢ za pomoca
parametru 46.11 Czas filtru: predko$¢ silnika.
-30000,00 ... Szacowana predkos$¢ silnika. Patrz
30000,00 obr./min parametr
46.01
01.03  Predko$c silnika % | Predko$¢ silnika jako procentowa warto$¢ predkosci -
synchronicznej silnika.
-1000,00 ... Predkos¢ silnika. 10=1%
1000,00%
01.06  Czestotliwosc Szacowana czegstotliwo$¢ wyjsciowa przemiennika w Hz. -
wyjsciowa Statg czasu filtrowania dla tego sygnatu mozna zdefiniowa¢
za pomocg parametru 46.12 Czas filtru: czest. wyj..
-500,00... Szacowana czegstotliwos$é wyjéciowa. Patrz
500,00 Hz parametr
46.02
01.07  Prad silnika Zmierzony (absolutny) prad silnika w A. -
0,00...30000,00 A | Prad silnika. Patrz opis
parametru
46.0510 = 1A
01.08 % pradu silnika Prad silnika (prad wyjsciowy przemiennika czestotliwosci) -
wzgledem wartosci | jako procentowa warto$¢ pragdu znamionowego silnika.
znamionowej silnika
0,0...1000,0% Prad silnika. 1=1%
01.09 % pradu silnika Prad silnika (prad wyjsciowy przemiennika czestotliwosci) -
wzgledem warto$ci | jako procentowa warto$¢ prgdu znamionowego przemiennika
znamionowej czestotliwosci.
przemiennika
czestotliwosci
0,0...1000,0% Prad silnika. 1=1%
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Nr Nazwal/wartos¢ Opis Dom/
EkwMK16
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  Napiecie DC Zmierzone napiecie tgcza DC. -
0,00...2000,00 V Napiecie tagcza DC. 10=1V

01.13  Napiecie wyjsciowe | Obliczone napiecie silnika w V AC. -
0...2000 V Napiecie silnika. 1=1V

01.14  Moc wyjsciowa Moc wyjéciowa przemiennika czestotliwosci. Jednostka jest | -

wybierana przez parametr 96.16 Wybor jednostki.
Statg czasu filtrowania dla tego sygnatu mozna zdefiniowa¢
za pomoca parametru 46.14 Czas filtru: moc.
-32768,00... Moc wyj$ciowa. Patrz
32767,00 kW parametr
46.04

01.15 % mocy wyjsciowej | Moc wyjsciowa w procentach znamionowego -
wzgledem wartosci | momentu silnika.
znamionowej silnika
-300,00 ... Moc wyjséciowa. 10=1%
300,00%

01.17  Moc na wale silnika | Szacowana moc mechaniczna na wale silnika. -
-32768,00 ... Moc na wale silnika. Patrz
32767,00 kW parametr
lub KM 46.04

01.18  Licznik GWh llo$¢ energii przekazanej przez przemiennik czestotliwosci -
inwertera (w obu kierunkach) w petnych gigawatogodzinach. Warto$¢

minimalna wynosi zero.
0...65535 GWh Energia w GWh. 1=1GWh

01.19  Licznik MWh llo$¢ energii przekazanej przez przemiennik czestotliwosci -
inwertera (w obu kierunkach) w petnych megawatogodzinach.

Za kazdym razem, gdy licznik sie przekreci, warto$¢
parametru 01.18 Licznik GWh inwertera jest zwiekszana.
Warto$¢ minimalna wynosi zero.
0...1000 MWh Energia w MWh. 1=1MWh

01.20  Licznik kWh llo$¢ energii przekazanej przez przemiennik czestotliwosci -

inwertera (w obu kierunkach) w petnych kilowatogodzinach. Za kazdym
razem, gdy licznik sie przekreci, warto$¢ parametru 07.79
Licznik MWh inwertera jest zwigkszana. Warto$¢ minimalna
wynosi zero.
0...1000 kWh Energia w kWh. 10 = 1 kWh

01.24  Aktualny % Uzywana warto$¢ zadana strumienia w procentach wartosci | -
strumienia znamionowej strumienia silnika.

0...200% Warto$¢ zadana strumienia. 1=1%
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Nr Nazwa/wartos¢ Opis Dom/
EkwMK16
01.30  Skala momentu Moment odpowiadajacy 100% warto$ci znamionowe;j -
znamion. momentu silnika. Jednostka jest wybierana przez parametr
96.16 Wybor jednostki.
Uwaga: Ta warto$c jest kopiowana z parametru 99.72
Moment znamionowy silnika, jesli go wprowadzono.
W przeciwnym przypadku jest ona obliczana na
podstawie innych danych silnika.
0,000... Moment znamionowy. 1 =100 jed-
4000000.000 nostek
N-m lub Ib-ft
01.50 kWh w biezgcej Zuzycie energii w biezacej godzinie. Jest to energia zuzyta -
godzinie w ciggu ostatnich 60 minut (niekoniecznie z ciagtej
eksploataciji), gdy dziatat przemiennik czgstotliwosci.
Nie jest to energia od ostatniej petnej godziny.
Gdy przemiennik czestotliwosci zostanie uruchomiony
ponownie, warto$¢ parametru jest ustawiana na warto$¢
z poprzedniego cyklu zasilania.
0,00... Energia. 1=1kWh
1000000,00 kWh
01.51  kWh w poprzedniej | Zuzycie energii podczas poprzedniej godziny. Warto$¢ 01.50 | -
godzinie kWh w biezgcej godzinie jest zapisywana tutaj, gdy jej
wartosci byty gromadzone przez 60 minut.
Gdy przemiennik czestotliwosci zostanie uruchomiony
ponownie, warto$¢ parametru jest ustawiana na wartos¢
z poprzedniego cyklu zasilania.
0,00... Energia. 1=1kWh
1000000,00 kWh
01.52  kWh w biezgcym Zuzycie energii w biezgcym dniu. Jest to energia zuzyta -
dniu w ciggu ostatnich 24 godzin (niekoniecznie z ciagtej
eksploataciji), gdy dziatat przemiennik czgstotliwosci.
Nie jest to energia z dnia kalendarzowego.
Gdy przemiennik czestotliwo$ci zostanie uruchomiony
ponownie, warto$¢ parametru jest ustawiana na warto$¢
z poprzedniego cyklu zasilania.
0,00... Energia. 1=1kWh
1000000,00 kWh
01.53  kWh w poprzednim | Zuzycie energii w poprzednim dniu. Warto$¢ 01.52 kWh w -
dniu biezgcym dniu jest zapisywana tutaj, gdy jej warto$¢ byta
gromadzona przez 24 godziny.
Gdy przemiennik czestotliwosci zostanie uruchomiony
ponownie, warto$¢ parametru jest ustawiana na warto$¢
z poprzedniego cyklu zasilania.
0,00... Energia. 1=1kWh
1000000,00 kWh
01.54  Skumul. energia llo$¢ energii przekazanej przez przemiennik czestotliwosci -
inwertera (w obu kierunkach) w petnych kilowatogodzinach. Warto$¢
minimalna wynosi zero.
-200 000 000,0... Energia w kWh. 10 =1 kWh

200 000 000,0 kWh
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Nr Nazwal/wartos¢ Opis Dom/
EkwMK16
01.565  Licznik GWh inw. llo$¢ energii przekazanej przez przemiennik czestotliwosci -
(resetow.) (w obu kierunkach) w petnych gigawatogodzinach. Warto$¢
minimalna wynosi zero.
Mozna go zresetowa¢ w panelu sterowania, przytrzymujac
nacisniety przycisk Reset przez ponad 3 sekundy.
Zresetowanie dowolnego z parametréw 07.55...01.58
powoduje zresetowanie wszystkich tych parametréw.
0...65535 GWh Energia w GWh. 1=1GWh
01.56  Licznik MWh inw. llo$¢ energii przekazanej przez przemiennik czestotliwosci -
(resetow.) (w obu kierunkach) w petnych megawatogodzinach.
Za kazdym razem, gdy licznik sie przekreci, warto$¢
parametru 01.55 Licznik GWh inw. (resetow.) jest
zwigkszana. Warto$¢ minimalna wynosi zero.
Mozna go zresetowaé¢ w panelu sterowania, przytrzymujac
nacisniety przycisk Reset przez ponad 3 sekundy.
Zresetowanie dowolnego z parametréw 07.55...01.58
powoduje zresetowanie wszystkich tych parametréw.
0...1000 MWh Energia w MWh. 1=1MWh
01.57  Licznik kWh inw. llo$¢ energii przekazanej przez przemiennik czestotliwosci -
(resetow.) (w obu kierunkach) w petnych kilowatogodzinach. Za kazdym
razem, gdy licznik sie przekreci, warto$¢ parametru 01.56
Licznik MWh inw. (resetow.) jest zwiekszana. Warto$¢
minimalna wynosi zero.
Mozna go zresetowac¢ w panelu sterowania, przytrzymujac
nacisniety przycisk Reset przez ponad 3 sekundy.
Zresetowanie dowolnego z parametréw 07.55...071.58
powoduje zresetowanie wszystkich tych parametrow.
0...1000 kWh Energia w kWh. 10 =1 kWh
01.58  Skumul. energia llo$¢ energii przekazanej przez przemiennik czestotliwosci -
inw. (resetow.) (w obu kierunkach) w petnych kilowatogodzinach. Warto$¢
minimalna wynosi zero.
Mozna go zresetowac¢ w panelu sterowania, przytrzymujac
nacisniety przycisk Reset przez ponad 3 sekundy.
Zresetowanie dowolnego z parametréw 07.55...01.58
powoduje zresetowanie wszystkich tych parametrow.
-200 000 000,0... Energia w kWh. 10 =1 kWh
200 000 000,0 kWh
01.61  Uzyta bezwzgl. Warto$¢ bezwzgledna parametru 01.01 Uzyta predko$c -
pred. silnika silnika.
0,00... Szacowana predkos¢ silnika. Patrz
30000,00 obr./min parametr
46.01
01.62 % bezwzglednej Warto$¢ bezwzgledna parametru 01.03 Predkosc¢ silnika %. | -
predko$ci silnika
0,00...1000,00% Szacowana predkos¢ silnika. 10=1%
01.63 Bezwzgl.czestotli- | Warto$¢ bezwzgledna parametru 01.06 Czestotliwo$c -
wos$¢ wyj. wyjsciowa.
0,00...500,00 Hz Szacowana czestotliwos¢ wyjsciowa. Patrz
parametr

46.02
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Nr Nazwal/wartos¢ Opis Dom/
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01.64  Bezwzgl. moment Warto$¢ bezwzgledna parametru 01.70 Moment silnika. -
silnika
0,0...1600,0% Moment silnika. Patrz
parametr
46.03
01.65 Bezwzgl. moc Warto$¢ bezwzgledna parametru 01.74 Moc wyjSciowa. -
wyjsciowa
0,00... Moc wyjsciowa. 1=1kW
32767,00 kW
01.66 Bez. moc wyjsc. % | Warto$¢ bezwzgledna parametru 01.15 % mocy wyjsciowej | -
wart. znam. silnika | wzgledem warto$ci znamionoweyj silnika.
0,00 ... 300,00% Moc wyj$ciowa. 1=1%
01.67 % bezwzglednej Warto$¢ bezwzgledna procentu mocy wyjéciowej wartosci -
mocy wyjsciowej znamionowej przemiennika czestotliwosci.
wartos$ci
znamionowej
przemiennika
czestotliwosci
0,00 ... 300,00% Moc wyj$ciowa. 1=1%
01.68 Bezwzgledna moc | Warto$¢ bezwzgledna parametru 01.17 Moc na wale silnika. | -
na wale silnika
0,00...32767,00kW | Moc na wale silnika. 1=1kwW
lub KM
03 Wejsciowe wartosci | Warto$ci zadane odbierane z réznych zrédet.
zadane Wszystkie parametry w tej grupie sg tylko do odczytu,
o ile nie zaznaczono inaczej.
03.01  Warto$c¢ zadana Warto$¢ zadana 1 podana przy uzyciu panelu sterowania lub | -
panelu programu komputerowego.
-100000,00 ... Warto$¢ zadana panelu sterowania lub programu 1=10
100000,00 komputerowego.
03.02  Zdalna wart. zad. Warto$¢ zadana 2 podana przy uzyciu panelu sterowania lub | -
panelu programu komputerowego.
-100000,00 ... Wartos$¢ zadana panelu sterowania lub programu 1=10
100000,00 komputerowego.
03.05 W. zad. 1 mag. Wartos¢ zadana 1 odebrana za posrednictwem adaptera -
kom. A komunikacyjnego A.
Patrz tez rozdziat Sterowanie przez magistrale
komunikacyjng za po$rednictwem adaptera komunikacyjnego
(str. 599).
-100000,00 ... Warto$¢ zadana 1 z adaptera komunikacyjnego A. 1=10
100000,00
03.06 W. zad. 2 mag. Warto$¢ zadana 2 odebrana za posrednictwem adaptera -
kom. A komunikacyjnego A.
-100000,00 ... Warto$¢ zadana 2 z adaptera komunikacyjnego A. 1=10
100000,00
03.09  Wart. zadana 1 Zeskalowana warto$é zadana 1 odebrana przy uzyciu 1=10
EFB interfejsu wbudowanej magistrali komunikacyjne;j.
-30000,00 ... Zeskalowana warto$¢ zadana 1 odebrana przy uzyciu 1=10
30000,00 interfejsu wbudowanej magistrali komunikacyjne;j.
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03.10  Wart. zadana 2 Zeskalowana warto$¢ zadana 2 odebrana przy uzyciu 1=10
EFB interfejsu wbudowanej magistrali komunikacyjne;j.
-30000,00 ... Zeskalowana warto$¢ zadana 2 odebrana przy uzyciu 1=10
30000,00 interfejsu wbudowanej magistrali komunikacyjne;j.
04 Ostrzezenia i bfedy | Informacje na temat ostatnich ostrzezen i bledow.
Objasnienia poszczegodlnych koddw ostrzezen i btedow
zawiera rozdziat Sledzenie bledow.
Wszystkie parametry w tej grupie sa tylko do odczytu,
o ile nie zaznaczono inacze;j.
04.01  Btad powodujgcy Kod pierwszego aktywnego btedu (btedu, ktéry spowodowat | -
zatrz. awar. biezace wytgczenie awaryjne).
0000h...FFFFh Pierwszy aktywny btad. 1=1
04.02  Aktywny biad 2 Kod drugiego aktywnego btedu. -
0000h...FFFFh Drugi aktywny bfad. 1=1
04.03  Aktywny bifgd 3 Kod trzeciego aktywnego btedu. -
0000h...FFFFh Trzeci aktywny btad. 1=1
04.06  Aktywne Kod pierwszego aktywnego ostrzezenia. -
ostrzezenie 1
0000h...FFFFh Pierwsze aktywne ostrzezenie. 1=1
04.07  Aktywne Kod drugiego aktywnego ostrzezenia. -
ostrzezenie 2
0000h...FFFFh Drugie aktywne ostrzezenie. 1=1
04.08  Aktywne Kod trzeciego aktywnego ostrzezenia. -
ostrzezenie 3
0000h...FFFFh Trzecie aktywne ostrzezenie. 1=1
04.11  Najnowszy bigd Kod pierwszego przechowywanego (nieaktywnego) btedu. -
0000h...FFFFh Pierwszy przechowywany btad. 1=1
04.12 2. najnowszy btad | Kod drugiego przechowywanego (nieaktywnego) btedu. -
0000h...FFFFh Drugi przechowywany biad. 1=1
04.13 3. najnowszy btgd | Kod trzeciego przechowywanego (nieaktywnego) btedu. -
0000h...FFFFh Trzeci przechowywany btad. 1=1
04.16  Najnowsze Kod pierwszego przechowywanego (nieaktywnego) -
ostrzezenie ostrzezenia.
0000h...FFFFh Pierwsze przechowywane ostrzezenie. 1=1
04.17 2. najnowsze Kod drugiego przechowywanego (nieaktywnego) ostrzezenia. | -
ostrzezenie
0000h...FFFFh Drugie przechowywane ostrzezenie. 1=1
04.18 3. najnowsze Kod trzeciego przechowywanego (nieaktywnego) -
ostrzezenie ostrzezenia.
0000h...FFFFh Trzecie przechowywane ostrzezenie. 1=1
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04.40  Stowo zdarzenia 1 | Wys$wietla 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 O 1 = Zdarzenie wybrane za pomocg parametru 04.41
jest aktywne
1 Bit uzytkownika 1 1 = Zdarzenie wybrane za pomocg parametru 04.43
jest aktywne
15 Bit uzytkownika 15 1 = Zdarzenie wybrane za pomocg parametru 04.71
jest aktywne
0000h...FFFFh Stowo zdarzenia zdefiniowane przez uzytkownika. 1=1
04.41  Kod stowa Wybiera kod szesnastkowy zdarzenia (ostrzezenie, btad lub | 0x2310h
zdarzenia 1 bit 0 zdarzenie), ktorego stan jest wyswietlony jako bit 0 parametru | 2370
04.40 Sfowo zdarzenia 1. Kody zdarzen wymieniono (str. 549)
w rozdziale Sledzenie btedow (str. 529).
0000h...FFFFh Kod zdarzenia. 1=1
04.43  Kod stowa Wybiera kod szesnastkowy zdarzenia (ostrzezenie, btad lub | 0x3210h
zdarzenia 1 bit 1 zdarzenie), ktorego stan jest wyswietlony jako bit 1 parametru | 3270
04.40 Sfowo zdarzenia 1. Kody zdarzen wymieniono (str. 550)
w rozdziale Sledzenie btedow (str. 529).
0000h...FFFFh Kod zdarzenia. 1=1
04.45 Kod stowa 0x4310h
zdarzenia 1 bit 2 4310
(str. 557)
04.47 Kod stowa 0x2340h
zdarzenia 1 bit 3 2340
(str. 549)
04.49  Kod stowa 0x0000h
zdarzenia 1 bit 4
04.51 Kod stowa 0x3220h
zdarzenia 1 bit 5 3220
(str. 550)
04.53  Kod stowa 0x80A0h
zdarzenia 1 bit 6 80A0
(str. 559)
04.55 Kod stowa 0x0000h
zdarzenia 1 bit 7
04.57  Kod stowa 0x7122h
zdarzenia 1 bit 8 7122
(str. 557)
04.59 Kod stowa 0x7081h
zdarzenia 1 bit 9 7081
(str. 556)
04.61 Kod stowa OxFF61h
zdarzenia 1 bit 10 FF61

(str. 561)
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04.63 Kod stowa 0x7121h
zdarzenia 1 bit 11 7121
(str. 557)
04.65 Kod stowa 0x4110h
zdarzenia 1 bit 12 4110
(str. 557)
04.67 Kod stowa 0x9081h
zdarzenia 1 bit 13 9081
(str. 560)
04.69 Kod stowa 0x9082h
zdarzenia 1 bit 14 9082
(str. 560)
04.71  Kod sfowa Wybiera kod szesnastkowy zdarzenia (ostrzezenie, 0x2330h
zdarzenia 1 bit 15 btad lub zdarzenie), ktérego stan jest wyswietlony jako 2330
bit 15 parametru 04.40 Stowo zdarzenia 1. Kody zdarzen (str. 549)
wymieniono w rozdziale Sledzenie btedéw (str. 529).
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;j.
05.01  Licznik czasu Licznik czasu witgczenia. Licznik dziata, gdy przemiennik -
wigczenia czestotliwosci jest wigczony.
0...65535 dni Licznik czasu wigczenia. 1 =1 dzien
05.02  Licznik czasu pracy | Licznik czasu pracy silnika (w dniach). Licznik dziata, -
gdy inwerter wykonuje modulacje.
0...65535 dni Licznik rejestrujgcy czas pracy silnika. 1 =1 dzien
05.03  Godziny pracy Powigzany parametr to 05.02 Licznik czasu pracy -
w godzinach, tzn. 24 * warto$¢ 05.02 + utamkowa cze$¢ dnia.
0,0... Godziny. 1=1godz.
429496729,5 h
05.04  Licznik czasu Czas pracy wentylatora chtodzacego przemiennik -
wigcz. went. czestotliwosci. Mozna go zresetowac w panelu sterowania,
przytrzymuijgc nacisniety przycisk Reset przez ponad 3 sekundy.
0...65535 dni Licznik rejestrujgcy czas pracy wentylatora chtodzgcego. 1 =1 dzien
05.08  Temperatura szafy | (Widoczny tylko w przypadku przemiennikéw szafowych -
ACS580-07).
Temperatura wewnatrz szafy. Uaktywniany przez
bit 6 parametru 95.21 Stowo opcji sprzetowych 2.
40...120 °C lub °F | Temperatura wewnatrz szafy w stopniach Celsiusza 1=
lub Fahrenheita. 1 jednostka
05.10  Temp. karty Zmierzona temperatura jednostki sterujacej. -
sterowania
-100... Temperatura jednostki sterujgcej w stopniach Celsjusza 1 = jednostka

300 °C lub °F

lub Fahrenheita.
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05.11  Temperatura Szacowana temperatura przemiennika czestotliwosci -
inwertera w wartosci procentowej limitu btedu. Limit btedu zalezy
od typu przemiennika czestotliwo$ci.
0,0%=0C (32 F)
100,0% = Limit btedu
-40,0 ... 160,0% Temperatura przemiennika czestotliwosci w procentach. 1=1%
05.20  Stowo Stowo diagnostyczne 1. Prawdopodobne przyczyny -
diagnostyczne 1 i srodki naprawcze przedstawiono
w rozdziale Sledzenie btedéw.
Bit Nazwa Wart.
0 Dowolne Tak = Przemiennik czestotliwosci wygenerowat ostrzezenie
ostrzezenie lub przerwat dziatanie w wyniku btedu.
lub btad
1 Dowolne Tak = Przemiennik czestotliwosci wygenerowat ostrzezenie.
ostrzezenie
2 Dowolny btad Tak = Przemiennik czgstotliwo$ci przerwat dziatanie w wyniku btgedu.
3 Zarezerwowane
4 Limit btedu Tak = Przemiennik czgstotliwos$ci przerwat dziatanie w wyniku btedu
przetezenia 2310 Przetezenie.
5 Zarezerwowane
6 Przepiecie DC Tak = Przemiennik czestotliwo$ci przerwat dziatanie w wyniku btedu
3210 Przepiecie tgcza DC.
7 Za niskie Tak = Przemiennik czgstotliwo$ci przerwat dziatanie w wyniku btedu
napigcie DC 3220 Niedostateczne napiecie tgcza DC.
8 Zarezerwowane
9 Btad nadmiernej  [Tak = Przemiennik czestotliwosci przerwat dziatanie w wyniku btedu
temperatury 4310 Nadmierna temperatura.
urzadzenia
10...15 |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Stowo diagnostyczne 1. 1=1
05.21  Stowo Stowo diagnostyczne 2. Prawdopodobne przyczyny i $rodki | -

diagnostyczne 2

naprawcze przedstawiono
w rozdziale Sledzenie bledéw.

Bit Nazwa Wart.
0...9 Zarezerwowane
10 Btad nadmiernej  [Tak = Przemiennik czestotliwosci przerwat dziatanie w wyniku btedu
temperatury silnika |4981 Temperatura zewnetrzna 1 lub 4982 Bezpieczna temperatura
silnika.
11...15 |Zarezerwowane

0000h...FFFFh

Stowo diagnostyczne 2. 1=1
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05.22  Stowo Stowo diagnostyczne 3. -
diagnostyczne 3
Bit Nazwa |wart.
0...8 Zarezerwowane
9 Impuls kWh |Tak = Impuls kWh jest aktywny.
10 Zarezerwowane
" Polecenie Wi = Wentylator przemiennika czestotliwosci obraca sie
wentylatora z predkoscig wigkszg niz jatowa.
12...15 |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Stowo diagnostyczne 3. 1=1
05.80  Predk. silnika przy | Wys$wietla warto$¢ kopii parametru 28.01 Wejscie rampy w. -
btedzie zad. czest. (w trybie sterowania skalarnego) lub 23.01
W.zad.predkosci przed ramp. (w trybie sterowania
predkoscig) w chwili wystgpienia najnowszego btedu.
-30000,00... Szacowana predko$¢ silnika. 10 =
30000,00 obr./min 1 obr./min
05.81  Czestotl. wyj. przy | Wyswietla warto$¢ kopii parametru 01.06 Czestotliwo$¢ -
btedzie wyjsciowa w chwili wystgpienia najnowszego btedu.
-500,00... Szacowana czestotliwo$é wyjsciowa.
500,00 Hz
05.82  Napiecie DC przy Wyswietla warto$¢ kopii parametru 01.11 Napigcie DC -
bledzie w chwili wystgpienia najnowszego btedu.
0,00...2000,00 V Napiecie fgcza DC. 10=1V
05.83  Prad silnika przy Wyswietla warto$¢ kopii parametru 01.07 Prad silnika w chwili | —
btedzie wystagpienia najnowszego btedu.
0,00...30000,00 A | Prad silnika. 10=1V
05.84  Mom. siln. podczas | Wys$wietla warto$¢ kopii parametru 01.70 Moment silnika -
btedu w chwili wystgpienia najnowszego btedu.
-1600,0...1600,0% | Moment silnika. 1=1%
05.85 Gt st. stanu Wyswietla warto$¢ kopii parametru 06.71 Gtéwne stowo stanu | —
podczas bfedu w chwili wystgpienia najnowszego btedu.
0000h...FFFFh Gtéwne stowo stanu. 1=1
05.86  Opodzn. stan wej. DI | Wyswietla warto$¢ kopii parametru 10.02 Stan DI po -
przy bt. opoznieniach w chwili wystgpienia najnowszego btedu.
0000h...FFFFh Opo6zniony stan wej$¢ cyfrowych. 1=1
05.87  Temp. inw. podczas | Wys$wietla warto$¢ kopii parametru 05.11 Temperatura -
btedu inwertera w chwili wystgpienia najnowszego btedu.
-40...160 °C Temperatura przemiennika czestotliwosci w °C. 1=1°C
05.88  Uz. w. zad. podczas | Wyswietla warto$¢ kopii parametru 28.017 WejsScie rampy w. -
btedu zad. czest. (w trybie sterowania skalarnego) lub 23.01
W.zad.predko$ci przed ramp. (w trybie sterowania
predkoscig) w chwili wystgpienia najnowszego btedu.
-30000,00... Warto$¢ zadana czestotliwosci lub predkosci. 1=1Hz

30000,00 Hz
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06 Sfowa sterowania Stowa sterowania i stanu przemiennika czestotliwosci.
i stanu
06.01  Gtéwne stowo Pokazuje sygnaty sterowania odbierane z wybranych zrédet | -
sterowania (takich jak wejscia cyfrowe, interfejs magistrali komunikacyjnej
czy program aplikacyjny).
Gtoéwne stowo sterowania przemiennika czestotliwosci.
Opisy bitéw przedstawiono na str. 607. Powigzane stowo
stanu i schemat stanéw sg przedstawione na stronach
609 610.
Uwaga: Kiedy sterowanie odbywa sie przez magistrale
komunikacyjng, ta warto$¢ parametru nie jest taka sama
jak warto$¢ stowa sterowania odbierana przez przemiennik
czestotliwosci ze sterownika PLC. Doktadng warto$¢ mozna
znalez¢ w parametrze 50.12 FBA A: tryb debugowania.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
Bit Nazwa
0 Kontrola Off1
1 Kontrola Off2
2 Kontrola Off3
3 Bieg
4 Wyjscie rampy: zero
5 Wstrzymanie rampy
6 Wejscie rampy: zero
7 Reset
8 Ruch powolny 1
9 Ruch powolny 2
10 Komenda zdalna
1 Zewnetrzna lokalizacja
sterowania
12 Bit uzytkownika 0
13 Bit uzytkownika 1
14 Bit uzytkownika 2
15 Bit uzytkownika 3
0000h...FFFFh Gtéwne stowo sterowania. 1=1
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06.11  Gtéwne stowo

stanu

Opis

Gtéwne stowo stanu przemiennika czestotliwosci.

Opisy bitéw przedstawiono na str. 609. Powigzane stowo
sterowania i schemat stanéw sg przedstawione na stronach
6071 610.

Uwaga: Kiedy sterowanie odbywa sie przez magistrale
komunikacyjna, warto$¢ tego parametru nie jest taka sama
jak wartos$¢ stowa stanu wysytana przez przemiennik
czestotliwosci do sterownika PLC. Doktadng warto$¢ mozna
znalez¢é w parametrze 50.12 FBA A: tryb debugowania.

Ten parametr jest tylko do odczytu.

Bit Nazwa

0 Gotowosc¢ do WE.

1 Gotowos¢ do pracy

2 Warto$¢ zadana gotowa
3 Wytgczenie awaryjne
4 Wyt. 2 nieaktywne

5 Wyt. 3 nieaktywne

6 Wtgczanie przerwane
7 Ostrzezenie

8 Przy nastawie

9 Zdalne

10 Powyzej limitu

11 Bit uzytkownika 0

12 Bit uzytkownika 1

13 Bit uzytkownika 2

14 Bit uzytkownika 3

15 Zarezerwowane

Dom/
EkwMK16

0000h...FFFFh

Gtéwne stowo stanu.
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06.16

Stowo stanu 1

Stowo stanu 1 przemiennika -

przemiennika Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu.
Bit Nazwa Opis
0 Wiaczone 1 = Obecny jest zaréwno sygnat zezwolenia na bieg (patrz parametr
20.12), jak i zezwolenia na start (20.19).
Uwaga: Wystgpienie btedu nie ma wptywu na ten bit.
1 Przerwane 1 = Przerwanie startu. Aby uruchomi¢ przemiennik czestotliwosci,
sygnat przerywania (patrz parametr 06.18) musi zosta¢ usuniety,
a sygnat startu wydany ponownie.
2 Natadowane DC |1 = Obwdd DC jest natadowany
3 Gotowos¢ do 1 = Przemiennik czestotliwosci jest gotowy do odebrania
startu polecenia startu
4 Zgodnie z wart. 1 = Przemiennik czestotliwosci jest gotowy do dazenia
zad. do warto$ci zadanej
5 Uruchomiony 1 = Przemiennik czestotliwosci zostat uruchomiony
6 Modulowanie 1 = Przemiennik czestotliwos$ci przeprowadza modulacje
(stan wyjsciowy jest sterowany)
7 Limitowanie 1 = Dowolny limit (predko$¢, moment itp.) jest aktywny
8 Sterowanie 1 = Przemiennik czestotliwosci jest w trybie sterowania lokalnego
lokalne
9 Sterowanie 1 = Przemiennik czestotliwosci jest w trybie sterowanie przez sie¢
sieciowe (patrz strona 20).
10 Zew1 aktywne 1 = Miejsce sterowania ZEW1 jest aktywne
1 Zew?2 aktywne 1 = Miejsce sterowania ZEW2 jest aktywne
12 Zarezerwowane
13 Zgdanie 1 = Zazadano uruchomienia. 0 = Kiedy parametr Sygnat zezwolenia
uruchomienia na obracanie (patrz par. 20.22) to 0 (obracanie silnika jest wytaczone).
14 Bieg 1 = Przemiennik czestotliwosci pracuje.
15 Zarezerwowane

0000h...FFFFh

Stowo stanu 1 przemiennika czgstotliwosci. 1=1
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06.17

Stowo stanu 2
przemiennika

Stowo stanu 2 przemiennika -
Ten parametr jest przeznaczony 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 predkoscia |1 = Tryb sterowania predkos$cig jest aktywny

4 Zarezerwowane

5 Bezp. w. zad. aktywna |1 = Warto$¢ zadana ,bezpiecznej predkosci” jest stosowana
przez funkcje takie jak parametry 49.05i 50.02

6 Ost. predkos$¢ aktywna |1 = Warto$¢ zadana ,ostatniej predkosci” jest stosowana
przez funkcje takie jak parametry 49.05i 50.02

7 Zarezerwowane

8 Btad zatrz. awaryjnego [1 = Zatrzymanie awaryjne nie powiodto si¢ (patrz parametry
31.32i 31.33)

9 Bieg prébny aktywny (1 = Sygnat wigczania biegu probnego jest aktywny

10 Ponad limit 1 = Aktualna predkos¢ lub czestotliwo$¢ jest rowna limitowi
(zdefiniowanemu przez parametry 46.317...46.32) lub
przekraczajg go. Obowigzuje w obu kierunkach obrotu.

11...12 |Zarezerwowane

13 Aktywne opozn. 1 = Opodznienie startu jest aktywne (par. 21.22).

uruchomienia
14...15 |Zarezerwowane

0000h...FFFFh

Stowo stanu 2 przemiennika czestotliwosci. 1=1
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06.18

Stowo stanu
przerw. startu

Stowo stanu przerwania startu. Okresla ono zrédio sygnatu, | -
ktory zapobiega uruchomieniu przemiennika czestotliwosci.
Warunki oznaczone gwiazdka (*) wymagajg tylko ponownego
wydania sygnatu 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 przeznaczony tylko do odczytu.

Bit Nazwa Opis

0 Brak gotow. do pracy |1 = Brak napigcia DC lub przemiennik czestotliwo$ci ma
nieprawidtowo ustawione parametry. Nalezy sprawdzi¢
parametry w grupie 95 i 99.

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

2 Przerwanie SSW 1 = Program sterujgcy utrzymuje sie w stanie przerwania

3 Resetowanie btedu * 1 = 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 wytgczania momentu jest aktywna

8 Kalibracja pradu * 1 = Proces kalibracji pradu zostat ukonczony

zakoncz.

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

10 Zarezerwowane

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

12 Wytgczanie 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
operacji

15 Bieg probny aktywny |1 = Sygnat wigczania biegu prébnego zapobiega wykonaniu

operagcji

0000h...FFFFh

Stowo stanu zabezpieczenia przed nieoczekiwanym startem.

1=1
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06.19  Stowo stanu ster. Stowo stanu sterowania predkoscia. -
predkoscig Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu.
Bit Nazwa Opis
1 = Przemiennik czestotliwosci dziata z predkosciag ponizej
0 Predkos¢ zerowa limitu predkos$ci zerowej (par. 21.06) przez czas zdefiniowany
w parametrze 21.07 Op6z. predkos$ci zerowej
1 = Przemiennik czestotliwosci dziata w kierunku do przodu
1 Do przodu z predkosciag przekraczajgca limit predkosci zerowej
(parametr 21.06)
1 = Przemiennik czestotliwosci dziata w kierunku do tytu
2 Do tytu z predkosciag przekraczajgca limit predkosci zerowej
(parametr 21.06)
3...6 Zarezerwowane
7 Zadanie dowolnej statej [1 = Wybrano statg predko$é lub czestotliwo$é, patrz parametr
predk. 06.20.
8...15 |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Stowo stanu sterowania predkoscia. 1=1
06.20  Stowo stanu Stowo stanu statej predkosci/czestotliwosci. Wskazuje, ktéra | -
predko$ci statej stata predkosc lub czestotliwos$é jest aktywna (jesli jest

(str. 130).

obecna). Patrz tez parametr 06.19 Stowo stanu ster.
predko$cig, bit 7, oraz sekcja Stafe predkosci/czestotliwosci

Ten parametr jest tylko do odczytu.

Bit Nazwa Opis

0 Predkosé stata 1 1 = Wybrano statg predkos$¢ lub czestotliwos¢ 1
1 Predkos¢ stata 2 1 = Wybrano statg predkosc¢ lub czestotliwosé 2
2 Predkos$¢ stata 3 1 = Wybrano statg predkos$c¢ lub czestotliwosé 3
3 Predkos¢ stata 4 1 = Wybrano statg predkosc¢ lub czestotliwosé 4
4 Predkos¢ stata 5 1 = Wybrano statg predkos¢ lub czestotliwosé 5
5 Predkos¢ stata 6 1 = Wybrano statg predkos¢ lub czestotliwosé 6
6 Predkos¢ stata 7 1 = Wybrano statg predkosc¢ lub czestotliwosé 7
7...15 |Zarezerwowane

0000h...FFFFh Stowo stanu statej predkosci/czestotliwosci. 1=1
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06.21  Stowo stanu 3 Stowo stanu 3 przemiennika -
przemiennika Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu.
Bit Nazwa Opis
0 Trzymanie DC 1 = Trzymanie prgdem DC jest aktywne
aktywne
1 Magnesow. 1 = Magnesowanie dodatkowe jest aktywne
dodatk. aktywne
2 Nagrz. wst. silnika [1 = Nagrzewanie wstepne silnika jest aktywne
aktywne
3 Plynny start PM |1 = Plynny start PM aktywny
aktywny
4 Zarezerwowane
5 Hamulec DC 1 = Hamulec jest aktywny
aktywny
6...15 |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Stowo stanu 1 przemiennika czestotliwosci. 1=1
0000h...FFFFh Stowo stanu zabezpieczenia przed nieoczekiwanym startem. | 1 =1

06.29  Wybor bitu 10 MSW | Wybiera zrodio binarne, ktérego stan jest przesytany jako bit | Ponad
10 (Bit uzytkownika 0) z parametru 06.11 Gféwne stowo limitem
stanu.

Fatsz 0 0

Prawda 1.

Ponad limitem Bit 10 parametru 06.17 Stowo stanu 2 przemiennika 2
(patrz str. 222).

Inny [bit] Wybor zrodta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 206). -

06.30  Wybor bitu 11 MSW | Wybiera zrodio binarne, ktérego stan jest przesytany jako Zewn.
bit 11 (Bit uzytkownika 0) z parametru 06.11 Gféwne stowo lokalizacja
stanu. ster.

Fatsz 0. 0
Prawda 1. 1
Zewn. lokalizacja Bit 11 parametru 06.01 Gféwne stowo sterowania 2
ster. (patrz str. 220).

Inny [bit] Wybér zrodia (patrz Wyrazenia i skréty, str. 206). -

06.31  Wybor bitu 12 MSW | Wybiera zrodio binarne, ktérego stan jest przesytany jako Zewn.
bit 12 (Bit uzytkownika 1) z parametru 06.17 Gtéwne stowo zezwol.
stanu. na bieg

Fatsz 0. 0
Prawda 1. 1
Zewn. zezwol. Stan zewnetrznego irégjla sygnatu zezwolenia na bieg 2
na bieg (patrz parametr 20.12 Zrédto zezwolenia na bieg 1).

Inny [bit] Wybér zrodha (patrz Wyrazenia i skréty, str. 206). -

06.32  Wybor bitu 13 MSW | Wybiera zrodio binarne, ktérego stan jest przesytany jako Fatsz
bit 13 (Bit uzytkownika 2) z parametru 06.17 Gtéwne stowo
stanu.

Fatsz 0. 0
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Prawda 1. 1
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 206). -
06.33  Wybor bitu 14 MSW | Wybiera zrédto binarne, ktérego stan jest przesytany jako Fatsz
bit 14 (Bit uzytkownika 3) z parametru 06.17 Gfdwne stowo
stanu.
Fatsz 0. 0
Prawda 1. 1
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 206). -
07 Informacje Informacje o elementach sprzetowych i oprogramowaniu
systemowe przemiennika czestotliwosci.
Wszystkie parametry w tej grupie sg przeznaczone
tylko do odczytu.
07.03 ID typu Typ przemiennika czestotliwosci. (Identyfikator wartosci -
przemiennika znamionowej w nawiasach).
07.04  Nazwa opr. Identyfikacja oprogramowania. -
sprzetowego
07.05  Wersja opr. Numer wersji oprogramowania. -
sprzetowego
07.06  Nazwa pak. Nazwa pakietu tadujgcego oprogramowanie. -
fadowania
07.07  Wersja pak. Numer wersji pakietu tadujgcego oprogramowanie. -
fadowania
07.10  Zestaw plikéw Uzywany zestaw plikow jezyka (pakiet jezykowy). -
Jjezyka Patrz opis parametru 96.01 Jezyk.
Wartos¢ zestawu plikow jezyka jest zapisywana w tym
parametrze po pierwszym starcie i pozostaje dostepna
w tym parametrze po wiaczeniu zasilania.
Nieznany Nie jest uzywany zaden zestaw plikéw jezyka. 0
Globalny Jest uzywany zestaw plikéw jezyka Globalny. 1
Europejski Jest uzywany zestaw plikéw jezyka Europejski. 2
Azjatycki Jest uzywany zestaw plikéw jezyka Azjatycki. 3
07.11  Wykorzystanie CPU | Obcigzenie mikroprocesora w procentach. -
0...100% Obcigzenie mikroprocesora. 1=1%
07.25 Nazwa pakietu Pierwsze pie¢ liter ASCII nazwy nadanej pakietowi -
dostosowania dostosowania. Petna nazwa jest widoczna w menu
Informacje systemowe w menu Gtéwne na panelu
sterowania lub w programie komputerowym Drive Composer.
_N/A_ = Brak.
07.26  Wersja pakietu Nr wersji pakietu dostosowania. Informacja ta jest widoczna | -
dost. tez w menu Informacje systemowe w menu Gtéwne na

panelu sterowania lub w programie komputerowym Drive
Composer.
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07.30  Stan programu Wyswietla stan programu adaptacyjnego. -
adapt. Patrz sekcja Programowanie adaptacyjne (str. 123).
Bit Nazwa Opis
0 Zainicjowano 1 = Program adaptacyjny zostat zainicjowany
1 Edytowany 1 = Program adaptacyjny jest edytowany
2 Edycja zakonczona 1 = Edycja programu adaptacyjnego zostata zakorczona
3 Bieg 1 = Program adaptacyjny jest uruchomiony
4...13 |Zarezerwowane
14 Zmiana stanu 1 = Trwa zmiana stanu w mechanizmie programu adaptacyjnego
15 Biad 1 = Btad programu adaptacyjnego
0000h...FFFFh Stan programu adaptacyjnego 1=1
07.31  Stan sekwencji AP | Wyswietla liczbe aktywnych stanéw programu
sekwencyjnego, ktére sg czescig programu adaptacyjnego
(AP). Jesli programowanie adaptacyjne nie jest uruchomione
lub nie zawiera programu sekwencyjnego, parametr ma
wartos¢ zero.
0...20 1=1
07.35  Konfiguracjaprzem. | Wykonuje inicjowanie sprzetu i pokazuje wykrytg konfiguracje | 0000h
czest. opcjonalnego modutu przemiennika czestotliwosci.
Jesli podczas inicjowania konfiguracji Plug and Play sprzetu
przemiennik czestotliwosci nie jest w stanie wykry¢ zadnego
modutu, przyjmowana jest wartos¢ 1, Jednostka bazowa.
Informacje o automatycznym ustawianiu parametréw po
wykryciu modutu znajdujg sie w sekcji Automatyczna
konfiguracja przemiennika czestotliwos$ci pod katem
sterowania magistralg na stronie 615.
Bit Nazwa Opis
0 Niezainicjowany 1 = I_(Qﬂfiguracja przemiennika czestotliwo$ci nie zostata
zainicjowana
1 Jednostka 1 = Przemiennik czestotliwosci nie wykryt zadnych modutéw
podstawowa opcjonalnych, co oznacza, ze istnieje tylko jednostka podstawowa.
2 Zarezerwowane
3 FENA-21 1 = Jest dotgczony modut dwuportowej karty Ethernet FENA-21
4 FECA-01 1 = Jest dotgczony modut karty EtherCAT FECA-01
5 FPBA-01 1 = Jest dotgczony modut karty PROFIBUS DP FPBA-01
6 FCAN-01 1 = Jest dotgczony modut karty CANopen FCAN-01
7..9 Zarezerwowane
10 FSCA-01 1 = Jest dotgczony modut karty Modbus/RTU FSCA-01
1 FEIP-21 1 = Jest dotgczony modut dwuportowej karty EtherNet/IP FEIP-21
12 FMBT-21 1 = Jest dotgczony modut dwuportowej karty Modbus/TCP FMBT-21
13 Zarezerwowane
14 FPNO-21 1 = Jest dotgczony modut dwuportowej karty PROFINET 10 FPNO-21
15 FEPL-02 1 = Jest dotgczony modut karty Ethernet POWERLINK FEPL-02
000h...FFFFh Konfiguracja przemiennika czestotliwosci 1=1
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07.36  Konfiguracjaprzem. | Wskazuje wykrytg konfiguracje modutéw. Patrz parametr 0000h

czest. 2 07.35 Konfiguracja przem. czest..
Bit Nazwa Opis
0 Zarezerwowane
1 FDNA-01 1 = Jest dotgczony modut karty DeviceNet™ FDNA-01
2 FCNA-01 1 = Jest dotgczony modut karty ControlNet™ FCNA-01
3 CMOD-01 1 = Jest dotgczony modut karty CMOD-01
4 CMOD-02 1 = Jest dotgczony modut karty CMOD-02
5 CPTC-02 1 = Jest dotgczony modut karty CPTC-02
6 CHDI-01 1 = Jest dotgczony modut karty CHDI-01
7 FSPS-21 1 = Jest dotgczony modut karty FSPS-21
8...15 |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Konfiguracja przemiennika czestotliwosci 1=1
10 Standardowe DI, RO | Konfiguracja wej$¢ cyfrowych i wyj$¢ przekaznikowych.
10.01  Stan DI Wyswietla stan elektryczny wejs¢ cyfrowych DI1...DI6. -
Opoznienia aktywacji/dezaktywacji wejs¢ (jesli zostaty
okreslone) s ignorowane.
Bity 0...5 wskazujg stany wejs¢ DI1...DI6.
Przyktad: 0000000000010011b = wejscia DI5, DI2 i DI1 sg
wigczone, DI3, D14 i DI6 sg wytaczone.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
Bit Nazwa Opis
0 DI1 1 = Wejscie cyfrowe 1 jest WE.
1 DI2 1 = Wejscie cyfrowe 2 jest WE.
2 DI3 1 = Wejscie cyfrowe 3 jest WL.
3 Dl4 1 = Wejscie cyfrowe 4 jest WE.
4 DI5 1 = Wejscie cyfrowe 5 jest WE.
5 DI6 1 = Wejscie cyfrowe 6 jest Wk.
6...15 |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Stan wejsé cyfrowych. 1=1
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10.02  Stan DI po Wyswietla stan opézniony wej$¢ cyfrowych DI1...DI6. -
opoznieniach Bity 0...5 wskazujg opdznione stany wejs¢ DI1...DI6.

Przyktad: 0000000000010011b = wejscia DI5, DI2 i DI1
sg wigczone, DI3, DI4 i DI6 sg wytgczone.

Stowo jest aktualizowane tylko po op6znieniu
aktywacji/dezaktywacji o 2 ms. Kiedy warto$¢ wejscia
cyfrowego zmienia sig, musi pozosta¢ taka sama w dwéch
kolejnych prébkach, tzn. przez 2 ms, aby nowa warto$é
zostata zatwierdzona.

Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu.

Bit Nazwa Opis

0 DI1 1 = Wejscie cyfrowe 1 jest WL.

1 DI2 1 = Wejscie cyfrowe 2 jest WL.

2 DI3 1 = Wejscie cyfrowe 3 jest Wk.

3 Dl4 1 = Wejscie cyfrowe 4 jest Wk.

4 DI5 1 = Wejscie cyfrowe 5 jest WL.

5 DI6 1 = Wejscie cyfrowe 6 jest Wk.

6...15 |Zarezerwowane

0000h...FFFFh Opdzniony stan wej$¢ cyfrowych. 1=
10.03  Wybdér wymuszenia | Stany elektryczne wejsé cyfrowych mozna nadpisac, 0000h

DI na przykfad na potrzeby testowania. Bit w parametrze

10.04 Wymuszone wartosci DI jest obecny dla kazdego
wejscia cyfrowego, a jego warto$¢ jest stosowana zawsze,
gdy odpowiedni bit w tym parametrze ma warto$¢ 1.
Uwaga: Rozruch i cykl zasilania resetujg wymuszone
ustawienia (parametry 710.03i 10.04).

Bit Nazwa (Wart.

0 DI 1 = Wymuszenie wartosci wejscia DI1 na wartos$¢ bitu 0 z parametru 10.04
Wymuszone wartosci DI. (0 = Tryb normalny)

1 DI2 1 = Wymuszenie wartosci wejscia DI2 na wartos$¢ bitu 1 z parametru 10.04
Wymuszone wartosci DI. (0 = Tryb normalny)

2 DI3 1 = Wymuszenie wartosci wejscia DI3 na wartos$¢ bitu 2 z parametru 10.04
Wymuszone wartosci DI. (0 = Tryb normalny)

3 DI4 1 = Wymuszenie wartosci wejscia D14 na wartos$¢ bitu 3 z parametru 10.04
Wymuszone wartosci DI. (0 = Tryb normalny)

4 DI5 1 = Wymuszenie wartosci wejscia DI5 na wartos$¢ bitu 4 z parametru 10.04
Wymuszone wartosci DI. (0 = Tryb normalny)

5 DI6 1 = Wymuszenie wartosci wejscia DI6 na wartos$¢ bitu 5 z parametru 10.04
Wymuszone wartosci DI. (0 = Tryb normalny)

6...15|Zarezerwowane

0000h...FFFFh Nadpisanie wyboru wej$¢ cyfrowych. 1=1
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10.04  Wymuszone Umozliwia zmiane wartosci danych wymuszonego wejscia 0000h
warto$ci DI cyfrowego z 0 na 1. Mozliwe jest tylko wymuszenie wejscia,

ktére zostato wybrane za pomocg parametru 70.03 Wybér
wymuszenia DI.

Bit Nazwa |Wart.
0 DI Wymusza warto$¢ tego bitu réowng D1, jesli tak zdefiniowano w parametrze 70.03
Wybér wymuszenia DI.
1 DI2 Wymusza warto$¢ tego bitu rowng D3, jesli tak zdefiniowano w parametrze 70.03
Wybér wymuszenia DI.
> DI3 Wymusza warto$¢ tego bitu réowng D3, jesli tak zdefiniowano w parametrze 70.03
Wybér wymuszenia DI.
3 D4 Wymusza warto$¢ tego bitu rowng D4, jesli tak zdefiniowano w parametrze 70.03
Wybér wymuszenia DI.
Wymusza warto$é tego bitu rowng D5, jesli tak zdefiniowano w parametrze 70.03
4 DI5 . ;
Wybér wymuszenia DI.
Wymusza warto$¢ tego bitu réowng D6, jesli tak zdefiniowano w parametrze 70.03
5 DI6 . ;
Wybér wymuszenia DI.
6...15 |Zarezerwowane

0000h...FFFFh Wymuszane wartosci wejs¢ cyfrowych. 1=1
10.05  Opodznienie WE. Okresla opo6znienie aktywacji wejscia cyfrowego DI1. 0,00 s
DI1
' 1
*Stan wejscia DI ' ' !
! — b 0
— Do 1
**Op6zniony stan : :
wejscia DI I 0
- - - - " Czas
By, Byt By, By,
tw, = 10.05 Opoznienie We. DI1
twyt, = 10.06 Opdznienie WYL.DI1
*Stan elektryczny wejscia cyfrowego. Wskazany przez parametr 10.01 Stan DI.
**Wskazany przez parametr 10.02 Stan DI po opéznieniach.
0,00 ... 3000,00 s Opéznienie aktywacji wyjscia DI1. 10=1s
10.06  Opodznienie Okresla opdznienie dezaktywacji wejscia cyfrowego DI1. 0,00 s
WYL.DI1 Patrz parametr 10.05 Opdznienie WE. DI1.
0,00 ... 3000,00 s Opoznienie dezaktywacji wyjscia DI1. 10=1s
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10.07  Opdznienie WE.DI2 | Okresla opdznienie aktywaciji wejscia cyfrowego DI2. 0,00 s
' 1
*Stan wejscia DI ! !
— ‘ 1
**Opozniony stan :
wejscia DI I 0
- -> - <> " Czas
tyyy, By fyy, By,
twi. = 10.07 Opbznienie Wi.DI2
tyy. = 10.08 Opéznienie WYE.DI2
*Stan elektryczny wejscia cyfrowego. Wskazany przez parametr 70.07 Stan DI.
**Wskazany przez parametr 10.02 Stan DI po opdznieniach.
0,00 ... 3000,00 s Opodznienie aktywacji wyjscia DI2. 10=1s
10.08  OpOdznienie Okresla opdznienie dezaktywacji wejscia cyfrowego 0,00 s
WYt.DI2 DI2. Patrz parametr 10.07 Opdznienie WE.DI2.
0,00 ... 3000,00 s Opodznienie dezaktywacji wyjscia DI2. 10=1s
10.09  Opdznienie WE.DI3 | Okresla op6znienie aktywacji wejscia cyfrowego DI3. 0,00 s
' 1
*Stan wejscia DI ! !
— ‘ 1
**Opo6zniony stan :
wejscia DI I 0
- -> - - " Czas
[ by, B, by,
twi. = 10.09 Opoznienie Wi.DI3
tyy. = 10.10 Opéznienie WYE.DI3
*Stan elektryczny wejscia cyfrowego. Wskazany przez parametr 10.07 Stan DI.
**Wskazany przez parametr 10.02 Stan DI po op6znieniach.
0,00 ... 3000,00 s Opdznienie aktywacji wyjscia DI3. 10=1s
10.10  Opdznienie Okresla opdznienie dezaktywacji wejscia cyfrowego DI3. 0,00s
WYt.DI3 Patrz parametr 10.09 Opdznienie WEt.DI3.
0,00 ... 3000,00 s Opodznienie dezaktywacji wyjscia DI3. 10=1s
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10.11  Opdznienie WE.DI4 | Okresla opdznienie aktywaciji wejscia cyfrowego DI4. 0,00 s
1
*Stan wejscia DI ! !
Do 1
**Opo6zniony stan :
wejscia DI 0
- <> - <> " Czas
tyy, tyyt. by, by,
tw. = 10.11 Opéznienie Wt.DI4
tyy, = 10.12 Opéznienie WYE.DI4
*Stan elektryczny wejscia cyfrowego. Wskazany przez parametr 10.07 Stan DI.
**Wskazany przez parametr 10.02 Stan DI po opéznieniach.
0,00 ... 3000,00 s Opédznienie aktywacji wyjscia DI4. 10=1s
10.12  Opobznienie Okresla opdznienie dezaktywacji wejscia cyfrowego Dl4. 0,00 s
WYt.DI4 Patrz parametr 10.11 Opdznienie Wt.DI4.
0,00 ... 3000,00 s Opédznienie dezaktywacji wyjscia DI4. 10=1s
10.13  Opodznienie WE.DI5 | Okresla opdznienie aktywaciji wejscia cyfrowego DI5. 0,00 s
1
*Stan wejscia DI ! !
Do 1
**Opodzniony stan :
wejécia DI 0
- -» - -> " Czas
By, byt By, By,
twy. = 10.13 Opdznienie Wt.DI5
tyy, = 10.14 Opéznienie WYE.DI5
*Stan elektryczny wejscia cyfrowego. Wskazany przez parametr 10.01 Stan DI.
**Wskazany przez parametr 10.02 Stan DI po op6znieniach.
0,00 ... 3000,00 s Opoznienie aktywacji wyjécia DI5. 10=1s
10.14  Opodznienie Okresla op6znienie dezaktywacji wejécia cyfrowego DI5. 0,00s
WYt.DI5 Patrz parametr 10.13 Opdznienie WEt.DI5.
0,00 ... 3000,00 s Opédznienie dezaktywacji wyjscia DI5. 10=1s
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10.15

Opdznienie Wt.DI6

*Stan wejscia DI

**Opozniony stan
wejscia DI

Okresla op6znienie aktywacji wejscia cyfrowego DI6.

0,00s

tyyy, By fyy, By,

twy. = 10.15 Opdznienie Wt.DI6

twyt. = 10.16 Opdznienie WYt.DI6

*Stan elektryczny wejscia cyfrowego. Wskazany przez parametr 70.07 Stan DI.
**Wskazany przez parametr 10.02 Stan DI po opdznieniach.

>
Czas

0,00 ... 3000,00 s

Opodznienie aktywacji wyjscia DI6.

10=1s

10.16

Opoznienie
WYt.DI6

Okresla opdznienie dezaktywacji wejécia cyfrowego DI6.
Patrz parametr 10.15 Opdznienie WEt.DI6.

0,00s

0,00 ... 3000,00 s

Opodznienie dezaktywacji wyjscia DI6.

10=1s

10.21

Stan wyj$¢ RO

Stan wyj$¢ przekaznikowych RO3...RO1.

Bit Nazwa |Wart.

0 RO1 1 = zasilane, 0 = niezasilane.

1 RO2 1 = zasilane, 0 = niezasilane

2 RO3 1 = zasilane, 0 = niezasilane

3...15 |Zarezerwowane

0000h...FFFFh

Stan wyj$¢ przekaznikowych.

10.22

Wybor wymuszenia
RO

Sygnaty podtgczone do wyj$¢ przekaznikowych mozna
przestoni¢, np. na potrzeby testowania. Bit w parametrze
10.23 Wymuszone dane RO jest obecny dla kazdego wyjscia
przekaznikowego, a jego wartosc¢ jest stosowana zawsze,
gdy odpowiedni bit w tym parametrze ma warto$¢ 1.

Uwaga: Rozruch i cykl zasilania resetujg wymuszone
ustawienia (parametry 10.22i 10.23).

0000h

Bit Nazwa|Wart.

RO1 1 = Wymuszenie warto$ci wyjscia RO1 na warto$¢ bitu 0 z parametru 70.23
Wymuszone dane RO. (0 = Tryb normalny)

1 RO2 1 = Wymuszenie warto$ci wyjscia RO2 na warto$¢ bitu 1 z parametru 70.23
Wymuszone dane RO. (0 = Tryb normalny)

2 RO3 1 = Wymuszenie warto$ci wyjscia RO3 na warto$¢ bitu 2 z parametru 70.23
Wymuszone dane RO. (0 = Tryb normalny)

3...15 |Zarezerwowane

0000h...FFFFh

Nadpisanie wyboru wyj$¢ przekaznikowych.
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10.23  Wymuszone dane | Zawiera wartosci wyj$¢ przekaznikowych uzywane zamiast
RO podigczonych sygnatéw, jesli wybrano je w parametrze 10.22
Wybér wymuszenia RO. Bit 0 to wymuszona warto$é
wyjscia RO1.
Bit Nazw (Wart.
a
0 RO1 Wymusza warto$é tego bitu rowng wyjsciu RO1, jesli tak zdefiniowano
w parametrze 10.22 Wybor wymuszenia RO.
1 RO2 Wymusza warto$é tego bitu rowng wyjsciu RO2, jesli tak zdefiniowano
w parametrze 10.22 Wybor wymuszenia RO.
2 RO3 Wymusza warto$é tego bitu rowng wyjsciu RO3, jesli tak zdefiniowano
w parametrze 10.22 Wybor wymuszenia RO.
3...15 [Zarezerwowane
0000h...FFFFh Wymuszone wartosci RO. 1=1
10.24  Zrédio RO1 Wybiera sygnat przemiennika czestotliwosci do potgczenia Gotowo$¢ do
z wyjs$ciem przekaznikowym RO1. pracy
Brak zasilania Wyjscie nie jest zasilone. 0
Zasilanie Wyjscie jest zasilone. 1
Gotowos$¢ do pracy | Bit 1 parametru 06.11 Gtéwne sfowo stanu (patrz str. 220). 2
Wigczone Bit 0 parametru 06.16 Stowo stanu 1 przemiennika 4
(patrz str. 221).
Uruchomiony Bit 5 parametru 06.16 Stowo stanu 1 przemiennika 5
(patrz str. 2217).
Namagnesowany Bit 1 parametru 06.17 Stowo stanu 2 przemiennika 6
(patrz str. 222).
Bieg Bit 6 parametru 06.16 Stowo stanu 1 przemiennika 7
(patrz str. 2217).
Warto$¢ zadana Bit 2 parametru 06.11 Gtéwne stowo stanu (patrz str. 220). 8
gotowa
W pkt pracy Bit 8 parametru 06.11 Gféwne stowo stanu (patrz str. 220). 9
Bieg do tytu Bit 2 parametru 06.19 Stowo stanu ster. predkoscig 10
(patrz str. 224).
Predkos$¢ zerowa Bit 0 parametru 06.19 Stowo stanu ster. predkos$cig "
(patrz str. 224).
Ponad limit Bit 10 parametru 06.17 Stowo stanu 2 przemiennika 12
(patrz str. 222).
Ostrzezenie Bit 7 parametru 06.11 Gféwne stowo stanu (patrz str. 220). 13
Bfad Bit 3 parametru 06.11 Gféwne stowo stanu (patrz str. 220). 14
Btfad (-1) Odwrocony bit 3 parametru 06.711 Gféwne stowo stanu 15
(patrz str. 220).
Btad/Ostrzezenie Bit 3 parametru 06.11 Gtéwne stowo stanu LUB bit 7 16
parametru 06.11 Gtéwne stowo stanu (patrz strona 220).
Przetezenie Wystapit btad 2310 Przetezenie. 17
Przepiecie Wystapit btad 3210 Przepigcie tgcza DC. 18
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Temperatura Wystagpit jeden z tych btedéw: 2381 Przecigzenie tranzystora | 19
przemiennika IGBT, 4110 Temperatura Kkarty sterowania, 4210 Nadmierna
czestotliwosci temperatura IGBT, 4290 Chfodzenie, 42F1 Temperatura
IGBT, 4310 Nadmierna temperatura lub 4380 Nadmierna
réznica temperatur.
Za niskie napiecie | Wystapit blad 3220 Niedostateczne napiecie fgcza DC. 20
Temperatura silnika | Wystapit blad 4987 Temperatura zewnetrzna 1 lub 4982 21
Temperatura zewnetrzna 2.
Komenda Bit 0 parametru 44.01 Ster. hamowaniem: stan 22
hamowania (patrz str. 407).
Zew?2 aktywne Bit 11 parametru 06.16 Sfowo stanu 1 przemiennika 23
(patrz str. 2217).
Zdalne sterowanie | Bit 9 parametru 06.17 Gtéwne stowo stanu (patrz str. 220). 24
Zarezerwowane 25...26
Funkcja czasowa 1 | Bit 0 parametru 34.071 Stan funkcji czasowych (patrz str. 355). | 27
Funkcja czasowa 2 | Bit 1 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 355). | 28
Funkcja czasowa 3 | Bit 2 parametru 34.071 Stan funkcji czasowych (patrz str. 355). | 29
Zarezerwowane 30...32
Nadzér 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 346). 33
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 346). 34
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 346). 35
Zarezerwowane 36...38
Opédznienie startu Bit 13 parametru 06.17 Sftowo stanu 2 przemiennika 39
(patrz str. 222).
Bit O stowa ster. Bit 0 parametru 70.99 Stowo sterowania RO/DIO 40
RO/DIO (patrz str. 237).
Bit 1 stowa ster. Bit 1 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO 41
RO/DIO (patrz str. 237).
Bit 2 stowa ster. Bit 2 parametru 70.99 Stowo sterowania RO/DIO 42
RO/DIO (patrz str. 237).
Zarezerwowane 43...44
PFC1 Bit 0 parametru 76.01 Stan PFC (patrz str. 443). 45
PFC2 Bit 1 parametru 76.01 Stan PFC (patrz str. 443). 46
PFC3 Bit 2 parametru 76.01 Stan PFC (patrz str. 443). 47
PFC4 Bit 3 parametru 76.01 Stan PFC (patrz str. 443). 48
PFC5 Bit 3 parametru 76.01 Stan PFC (patrz str. 443) 49
PFC6 Bit 3 parametru 76.01 Stan PFC (patrz str. 443). 50
Stowo zdarzenia 1 | Stowo zdarzenia 1 = 1, jesli dowolny bit parametru 04.40 53
Stowo zdarzenia 1 (patrz strona 215) ma wartos$¢ 1, czyli
jesli sg aktywne dowolne ostrzezenia, btedy lub zdarzenia
zdefiniowane za pomocg parametréw 04.41...04.71.
Krzywa obcigzenia | Bit 3 (Poza limitem obcigzenia) parametru 37.071 Stowo stanu | 61

uzytkownika

wyjécia ULC (patrz str. 380).
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Stowo sterowania Dla parametru 10.24 Zrédfo RO1: Bit 0 (RO1) parametru 62
RO/DIO 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (patrz str. 237).
Dla parametru 10.27 Zrédio RO2: Bit 1 (RO2) parametru
10.99 Stowo sterowania RO/DIO (patrz str. 237).
Dla parametru 10.30 Zrédio RO3: Bit 2 (RO3) parametru
10.99 Stowo sterowania RO/DIO (patrz str. 237).
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 206). -
10.25  Opdznienie WE. Okresla opdznienie aktywacji wyjécia przekaznikowego RO1. | 0,0 s
RO1
1
Stan wybranego ' !
zrodta ! :
— i 0
Lo 1
Stan RO 1
‘ 0
- <> - <> " Czas
tyy, tyyt, By, By,
ty. = 10.25 Opbznienie WE. RO1
twyi, = 10.26 Opoznienie WYE. RO1
0,0 ... 3000,0 s Opédznienie aktywacji wejscia RO1. 10=1s
10.26  Opodznienie WYt. Okresla opdznienie dezaktywacji wyj$cia przekaznikowego 0,0s
RO1 RO1. Patrz parametr 10.25 Opdznienie Wt. RO1.
0,0...3000,0 s Opédznienie dezaktywacji wejscia RO1. 10=1s
10.27  Zrédio RO2 Wybiera sygnat przemiennika czestotliwos$ci do potgczenia Bieg
z wyjéciem przekaznikowym RO2.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 10.24 Zrédfo RO1.
10.28  Opdznienie WE. Okresla opdznienie aktywacji wyjscia przekaznikowego RO2. | 0,0 s
RO2
1
Stan wybranego ' !
Zrodta ! :
— Lo 0
Do 1
Stan RO :
‘ 0
- <> - <> " Czas
tyyy, tivyt, tyy, Byt
twy. = 10.28 Opdbznienie Wt. RO2
twyi, = 10.29 Op6znienie WYE. RO2
0,0...3000,0 s Opédznienie aktywacji wejscia RO2. 10=1s
10.29  Opobznienie WYt. Okresla opdznienie dezaktywacji wyj$cia przekaznikowego 0,0s
RO2 RO2. Patrz parametr 10.28 Opdznienie WE. RO2.
0,0 ... 3000,0 s Opo6znienie dezaktywacji wejscia RO2. 10=1s
10.30  Zrédto RO3 Wybiera sygnat przemiennika czestotliwosci do potgczenia Btad (-1)

z wyjs$ciem przekaznikowym RO3.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 10.24 Zrédfo RO1.
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10.31  Opdznienie WE. Okresla opdznienie aktywacji wyj$cia przekaznikowego RO3. | 0,0 s
RO3
' 1
Stan wybranego ! !
zrédta ! !
i | | 0
— ‘ 1
Stan RO 1
! 0
-» <> - <> " Czas
fyy, byt By, By,
tyi. = 10.31 Opbznienie WE. RO3
twy, = 10.32 Opbznienie WYt. RO3
0,0 ... 3000,0 s Opodznienie aktywacji wejscia RO3. 10=1s
10.32  Opdznienie WYt. Okresla opdznienie dezaktywacji wyjscia przekaznikowego 0,0s
RO3 RO3. Patrz parametr 10.37 Opdznienie Wt. RO3.
0,0...3000,0 s Opodznienie dezaktywacji wejscia RO3. 10=1s
10.99  Stowo sterowania Parametr magazynu do sterowania wyj$ciami przekaznikowymi, | 0000h
RO/DIO na przyktad przy uzyciu interfejsu wbudowanej magistrali
komunikacyjnej. Aby sterowaé wyjsciami przekaznikowymi (RO)
przemiennika czestotliwosci, nalezy wysta¢ stowo sterujace
z przypisaniami bitéw przedstawionymi ponizej jako dane we/wy
Modbus. Nalezy ustawi¢ parametr wyboru elementu
docelowego tych danych (58.7101...58.114) na Stowo sterowania
RO/DIO. W parametrze wyboru elementu zrédtowego
wybranego wyjscia nalezy wybra¢ odpowiedni bit tego stowa.
Bit Nazwa Opis
0 RO1 Bity zrodtowe dla wyj$¢ przekaznikowych RO1...RO3. Patrz
1 RO2 parametry 10.24, 10.27i 10.30.
2 RO3
3 RO4 Bity zrodtowe dla wyj$¢ przekaznikowych RO4...RO5 z modutem
4 RO5 rozszerzeh CHDI-01 lub CMOD-01. Patrz parametry 15.07 i 15.10.
5.7 Zarezerwowane
8 DIO1 Bit zrodtowy dla wyjscia cyfrowego DO1 z modutem rozszerzen
CMOD-01. Patrz parametr 15.23.
9...15 |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Stowo sterowania RO/DIO 1=1
10.101 Licznik przetgczenn | Wyswietla liczbe razy, gdy wyjscie przekaznikowe RO1 -
RO1 zmienito stan. Mozna go zresetowaé¢ w panelu sterowania,
przytrzymujgc nacisniety przycisk Reset przez ponad
3 sekundy.
0...4294967000 Licznik zmiany stanu. 1=1
10.102 Licznik przetgczenn | Wyswietla liczbe razy, gdy wyjscie przekaznikowe RO2 -

RO2

zmienito stan. Mozna go zresetowa¢ w panelu sterowania,
przytrzymujgc nacisniety przycisk Reset przez ponad
3 sekundy.

0...4294967000

Licznik zmiany stanu. 1=1
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10.103 Licznik przetgczenn | Wyswietla liczbe razy, gdy wyjscie przekaznikowe -
RO3 RO3 zmienito stan. Mozna go zresetowac w panelu
sterowania, przytrzymujgc nacisniety przycisk Reset
przez ponad 3 sekundy.
0...4294967000 Licznik zmiany stanu. 1=1
11 Standardowe DIO, FI, | Konfiguracja wejscia czestotliwosciowego.
FO
11.21  Konfiguracja DI5 Okresla, jak uzywane jest wejscie cyfrowe 5. Wejscie
cyfrowe
Wejscie cyfrowe Wejscie DI5 jest uzywane jako wejscie cyfrowe. 0
Wejscie Wejscie DI5 jest uzywane jako wejscie czestotliwos$ciowe. 1
czestotliwosciowe
11.38  Wej. czest. 1: wart. | WySwietla warto$¢ na wejsciu czestotliwosciowym -
akt. 1 (na wejsciu DI5, gdy jest uzywane jako wejscie
czestotliwosciowe) przed skalowaniem. Patrz parametr
11.42 Wej. czest. 1: minimum.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
0 ... 16000 Hz Nieskalowana warto$¢ wejsciowego sygnatu czestotliwosci 1. | 1 =1 Hz
11.39  Wej.czest.1: Wyswietla warto$¢ na wejsciu czestotliwosciowym -
wart.skalow. 1 (na wejsciu DI5, gdy jest uzywane jako wejscie
czestotliwosciowe) po skalowaniu. Patrz parametr
11.42 Wej. czest. 1: minimum.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-32768,000... Skalowana warto$¢ wejsciowego sygnatu czgstotliwosci 1=1
32767,000 1 (DI5).
11.42  Wej. czest. 1: Definiuje minimalng warto$¢ czestotliwosci dochodzgcej 0 Hz
minimum do wejscia czestotliwosciowego 1 (DI5, gdy jest uzywane
jako wejscie czestotliwosciowe).
Wejsciowy sygnat czestotliwosci (171.38 Wej. czest. 1: wart.
akt.) jest skalowany do postaci sygnatu wewnetrznego
(11.39 Wej.czest. 1: wart.skalow.) przez parametry
11.42...11.45 w nastepujgcy sposob:
11.39
A
11.45
\
\
|
|
11.44 ‘
\
| [
11.42 T1.43 5 fwe (11:38)
0 ... 16000 Hz Minimalna czestotliwo$¢ na wejsciu czestotliwosciowym 1=1Hz

1 (DI5).
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11.43  Wej. czest. 1: Definiuje maksymalng warto$¢ czgstotliwosci dochodzacej do | 16000 Hz
maksimum wejscia czestotliwosciowego 1 (DI5, gdy jest uzywane jako
wejscie czestotliwosciowe). Patrz parametr 171.42 Wej. czest.
1: minimum.
0... 16000 Hz Maksymalna czgstotliwo$¢ na wejsciu czestotliwosciowym 1=1Hz
1 (DI5).
11.44  Wej. czest. 1: Okresla warto$¢, ktéra musi odpowiada¢ wewnetrznie 0,000
skalow. min. minimalnej wartosci wej$ciowego sygnatu czestotliwosci
okres$lonej przez parametr 11.42 Wej. czest. 1: minimum.
Patrz wykres przy parametrze 11.42 Wej. czest. 1: minimum.
-32768,000... Warto$¢ odpowiadajgca minimalnej wartosci wejsciowego 1=1
32767,000 sygnatu czestotliwosci 1.
11.45  Wej. czest. 1: Okresla warto$¢, ktéra musi odpowiada¢ wewnetrznie 1500,000;
skalow. maks. maksymalnej wartosci wejsciowego sygnatu czestotliwosci 1800,000
okres$lonej przez parametr 11.43 Wej. czest. 1: maksimum. (95.20 b0)
Patrz wykres przy parametrze 11.42 Wej. czest. 1: minimum.
-32768,000... Warto$¢ odpowiadajgca maksymalnej warto$ci wejsciowego |1 =1
32767,000 sygnatu czestotliwosci 1.
12 Standardowe Al Konfiguracja standardowych wej$¢ analogowych.
12.02  Wybdér wymuszenia | Odczyty rzeczywiste wej$¢ analogowych mozna nadpisac, 0000h
Al na przykfad na potrzeby testowania. Parametr wartosci
wymuszonej jest obecny dla kazdego wejscia analogowego,
a jego wartos¢ jest stosowana zawsze, gdy odpowiedni bit
w tym parametrze ma warto$¢ 1.
Uwaga: Czasy filtréw Al (parametry 12.16 Czas filtru Al1
i 12.26 Czas filtru Al2) nie majg wptywu na wymuszone
wartosci Al (parametry 12.13 Warto$¢ wymuszona Al1i 12.23
Warto$¢ wymuszona Al2).
Uwaga: Rozruch i cykl zasilania resetujg wymuszone
ustawienia (parametry 712.02i 12.03).
Bit Nazwa |Wart.
0 Al 1 = Wymuszenie wartosci wejscia Al1 na warto$¢ parametru 12.13 Warto$¢é
wymuszona Al1.
1 Al2 1 = Wymuszenie wartosci wejscia Al2 na warto$¢ parametru 12.23 Warto$¢é
wymuszona Al2.
2...15 |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Selektor wymuszonych wartosci wejs¢ analogowych Al1iAl2. |1 =1
12.03  Funkcja nadzoru Al | Wybiera sposoéb, w jaki przemiennik czestotliwosci reaguje, Bez dziatania

gdy analogowy sygnat wejsciowy wychodzi poza minimalny
i/lub maksymalny limit okreslony dla wejscia.

Nadzér stosuje margines 0,5 V lub 1,0 mA dla limitow.

Na przykfad jesli maksymalny limit dla wejscia to 7,000 V,
nadzoér maksymalnego limitu aktywuje sie przy wartosci 7,500 V.
Wejécia i przestrzegane limity sg wybierane przez parametr
12.04 Wyb6r nadzoru Al.

Bez dziatania

Zadna czynno$é nie jest wykonywana.

Btad

Przemiennik czgstotliwosci jest wytgczany awaryjnie
z powodu btedu 80A0 Nadzoér Al.
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Ostrzezenie Przemiennik czestotliwos$ci generuje ostrzezenie 2
AB8AO Nadzor Al.
Ostatnia predko$¢ | Przemiennik czestotliwosci generuje ostrzezenie 3
(A8AO0 Nadzér Al) i blokuje predkos$¢ (lub czestotliwosc)
na poziomie, na ktérym pracowat. Predko$¢/czestotliwose
jest okreslana na podstawie aktualnej predkosci przy uzyciu
filtrowania dolnoprzepustowego 850 ms.
OSTRZEZENIE! Nalezy upewni¢ sie, ze mozna
bezpiecznie kontynuowaé prace w przypadku przerwy
w komunikacji.
Bezpieczna wart. Przemiennik czgstotliwo$ci generuje ostrzezenie 4
zad. predk. (ABAO Nadzor Al) i ustawia predko$é na warto$¢ okreslong
parametrem 22.41 Bezpieczna w. zad. predk.
(lub parametrem 28.41 Bezpieczna wart. zad. czest.
w przypadku uzywania wartosci zadanej czestotliwosci).
OSTRZEZENIE! Nalezy upewnié sie, ze mozna
bezpiecznie kontynuowac prace w przypadku przerwy
w komunikacji.
12.04  Wybér nadzoru Al | Okre$la limity wejscia 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 = Nadzor minimalnego limitu Al2 aktywny.
3 Al2 > MAX 1 = Nadzér maksymalnego limitu Al2 aktywny.
4...15 |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Aktywacja nadzoru wejscia analogowego. 1=1
12.11  Warto$¢ aktualna Wyswietla warto$¢ wejscia analogowego Al1 w mA lub -
Al1 V (w zaleznosci od tego, czy wejscie jest ustawione jako
pradowe, czy napieciowe za pomocg parametru 712.15 Wybor
Jednostki AlT).
Ten parametr jest tylko do odczytu.
0,000... Wartos$¢ wejscia analogowego Al1. 1000 =
22,000 mA lub 1 jednostka
0,000...11,000 V
12.12  Warto$¢ skalowana | Wyswietla warto$¢ wejscia analogowego Al1 po skalowaniu. |-
Al1 Patrz parametry 12.19 Al1 skal. do min. Al1i 12.20 Al1 skal.
do maks. Al1.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-32768.000... Skalowana warto$¢ wejscia analogowego Al1. 1=1
32767.000
12.13  Wartosc Warto$¢ wymuszona, ktérej mozna uzy¢ zamiast -
wymuszona Al1 rzeczywistego sygnatu z wejscia. Patrz parametr 12.02
Wybér wymuszenia Al.
0,000...22,000 mA | Wymuszona warto$¢ wejscia analogowego Al1. 1000 =

lub 0,000...
11,000 V

1 jednostka
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12.15  Wybor jednostki Al1 | Wybiera jednostke dla odczytéw i ustawien powigzanych v
z wejsciem analogowym Al1.
\Y Wolty. 2
mA Miliampery. 10
12.16  Czas filtru Al1 Definiuje statg czasu filtrowania dla wejscia analogowego Al1. | 0,100 s
0,
% Sygnat niefiltrowany
100
63 | e Sygnat filtrowany
- Tt
T
O=1x(1-e'M
| = sygnat wejsciowy filtrowania (krok)
O = sygnat wyjsciowy filtrowania
t=czas
T = stata czasu filtrowania
Uwaga: Sygnat jest tez filtrowany w wyniku dziatania
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$¢ lokalng dla wejscia 4,000 mAlub
analogowego Al1. 0,000 V
Ustawia warto$¢ aktualnie przesytang do przemiennika
czestotliwosci, gdy sygnat analogowy z zaktadu jest
ograniczony do ustawienia minimalnego.
Patrz tez parametr 12.19 Al1 skal. do min. Al1.
0,000... Minimalna warto$¢ wejscia Al1. 1000 =
22,000 mA lub 1 jednostka
0,000...11,000 V
12.18  Maks. Al1 Definiuje maksymalng warto$c¢ lokalng dla wejscia 20,000 mA
analogowego Al1. lub 10,000 V
Ustawia warto$¢ aktualnie przesytang do przemiennika
czestotliwosci, gdy sygnat analogowy z zaktadu jest
ograniczony do ustawienia maksymalnego.
Patrz tez parametr 12.19 Al1 skal. do min. Al1.
0,000... Maksymalna warto$¢ wejscia Al1. 1000 =
22,000 mA lub 1 jednostka

0,000...11,000 V
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12.19  Al1 skal. do min. Okresla rzeczywistg warto$¢ wewnetrzng odpowiadajacg 0,000
Al1 minimalnej wartosci wejécia analogowego Al1 okreslonej
przez parametr 12.17 Min. Al1. (Zmiana ustawien polaryzacji
12.191i 12.20 moze skutecznie odwrdci¢ wejscie analogowe).
Alskalowane (12.12)
A
1220 f — — — — —
I
I
I
Alye (12.11
12.17 ‘ e (1219)
| 12.18
I
I
I
777777 12.19
-32768.000... Warto$¢ rzeczywista odpowiadajgca minimalnej wartosci 1=1
32767.000 wejscia Al1.
12.20  Al1 skal. do maks. | Okresla rzeczywistg wewnetrzng warto$¢ odpowiadajgca 50,000;
Al1 maksymalnej wartosci wejscia analogowego Al1 okreslonej 60,000
przez parametr 12.18 Maks. Al1. Patrz rysunek przy (95.20 b0)
parametrze 12.19 Al1 skal. do min. Al1.
-32768.000... Wartos¢ rzeczywista odpowiadajgca maksymalnej warto$ci 1=1
32767.000 wejscia Al1.
12.21  Warto$c¢ aktualna Wyswietla wartos¢ wejscia analogowego Al2 w mA lub -
Al2 V (w zalezno$ci od tego, czy wejscie jest ustawione jako
pradowe, czy napieciowe za pomocg parametru 712.25 Wybor
Jjednostki Al2).
Ten parametr jest tylko do odczytu.
0,000... Warto$¢ wejscia analogowego Al2. 1000 =
22,000 mA lub 1 jednostka
0,000...11,000 V
12.22  Warto$c¢ skalowana | Wyswietla warto$¢ wejscia analogowego Al2 po skalowaniu. | -
Al2 Patrz parametry 12.29 Al2 skal. do min. Al2i 12.101 Warto$¢
procentowa Al1.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-32768.000... Skalowana warto$¢ wejscia analogowego Al2. 1=1
32767.000
12.23  Wartosc Warto$¢ wymuszona, ktérej mozna uzy¢ zamiast -
wymuszona Al2 rzeczywistego sygnatu z wejscia. Patrz parametr 72.02
Wybér wymuszenia Al.
0,000... Wymuszona warto$¢ wejscia analogowego Al2. 1000 =1
22,000 mA lub jednostka
0,000...11,000 V
12.25  Wybdr jednostki Al2 | Wybiera jednostke dla odczytow i ustawien powigzanych mA
z wejsciem analogowym Al2.
\% Wolty. 2
mA Miliampery. 10
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12.26  Czas filtru Al2 Definiuje statg czasu filtrowania dla wej$cia analogowego 0,100 s
Al2. Patrz parametr 12.16 Czas filtru Al1.
0,000...30,000 s Stata czasu filtrowania. 1000=1s
12.27  Min. Al2 Definiuje minimalng warto$¢ lokalng dla wejscia 4,000 mAlub
analogowego Al2. 0,000 V
Ustawia warto$¢ aktualnie przesytang do przemiennika
czestotliwosci, gdy sygnat analogowy z zaktadu jest
ograniczony do ustawienia minimalnego.
0,000... Minimalna warto$¢ wejscia Al2. 1000 =
22,000 mA lub 1 jednostka
0,000...11,000 V
12.28 Maks. Al2 Definiuje maksymalng warto$c¢ lokalng dla wejscia 20,000 mA
analogowego Al2. lub 10,000 V
Ustawia warto$¢ aktualnie przesytang do przemiennika
czestotliwosci, gdy sygnat analogowy z zaktadu jest
ograniczony do ustawienia maksymalnego.
0,000... Maksymalna warto$¢ wejscia Al2. 1000 =
22,000 mA lub 1 jednostka
0,000...11,000 V
12.29  Al2 skal. do min. Okresla rzeczywistg warto$¢ odpowiadajacg minimalnej 0,000
Al2 wartos$ci wej$cia analogowego Al2 okreslonej przez parametr
12.27 Min. Al2. (Zmiana ustawien polaryzacji 12.29i 12.101
moze skutecznie odwréci¢ wejscie analogowe).
Alskalowane (12.22)
A
12101 f — — — — —
Alye (12.21
12.27 e ( )
| 12.28
I
I
I
777777 12.29
-32768.000... Warto$¢ rzeczywista odpowiadajgca minimalnej 1=1
32767.000 wartosci wejécia Al2.
12.30  Al2 skal. do maks. | Okresla rzeczywistg warto$¢ odpowiadajgcg minimalnej 50,000
Al2 wartos$ci wejécia analogowego Al2 okreslonej przez parametr
12.28 Maks. Al2. Patrz rysunek przy parametrze 12.29 Al2
skal. do min. Al2.
-32768.000... Warto$¢ rzeczywista odpowiadajgca maksymalnej wartosci 1=1
32767.000 wejscia Al2.
12.101 Wartos¢ Warto$¢ wejscia analogowego Al1 jako warto$¢ procentowa | -
procentowa Al1 skalowania Al1 (12.18 Maks. Al1 — 12.17 Min. Al1).
0,00...100,00% Warto$¢ Al1 100 = 1%
12.102 Wartos¢ Warto$¢ wejscia analogowego Al2 jako warto$¢ procentowa | -

procentowa Al2

skalowania Al2 (12.28 Maks. Al2 — 12.27 Min. Al2).
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0,00...100,00% Wartos¢ Al2 100 = 1%
13 Standardowe AO Konfiguracja standardowych wyj$¢ analogowych.
13.02  Wybdér wymuszenia | Sygnaty zrédtowe wyj$é analogowych mozna nadpisac, 0000h
AO na przyktad na potrzeby testowania. Parametr wartosci
wymuszonej jest obecny dla kazdego wyjscia analogowego,
a jego warto$¢ jest stosowana zawsze, gdy odpowiedni
bit w tym parametrze ma wartos¢ 1.
Uwaga: Rozruch i cykl zasilania resetujg wymuszone
ustawienia (parametry 13.02i 13.117).
Bit Nazwa |Wart.
0 1 = Wymuszenie wartosci wyjscia AO1 na warto$¢ parametru 13.13 Warto$¢
AO1 =
wymuszona AO1. (0 = Tryb normalny)
1 1 = Wymuszenie wartosci wyjscia AO2 na warto$¢ parametru 13.23 Warto$¢
AO2 =
wymuszona AO2. (0 = Tryb normalny)
2...15 |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Selektor wymuszonych warto$ci wyj$¢ analogowych AO1 1=1
i AO2.
13.11  Warto$¢ aktualna Wyswietla warto$é wyjscia analogowego AO1 w mA lub V -
AO1 (w zaleznosci od tego, czy wyjscie jest ustawione jako
pradowe, czy napigciowe za pomocg parametru 13.15 Wybor
Jjednostki AOT).
Ten parametr jest tylko do odczytu.
0,000...22,000 mA/ | Wartos$¢ wyjscia AO1. 1=1mA
0,000...11,000 V
13.12  Zrédio AO1 Wybiera sygnat do potgczenia z wyj$ciem analogowym Czestotli-
AO1 Ewentualnie ustawia wyjscie w tryb wzbudzania woSs¢ wyj-
w celu dostarczenia statego pradu do czujnika temperatury. Sciowa
Zero Brak. 0
Uzyta predkosc¢ 01.01 Uzyta predko$¢ silnika (str. 209). 1
silnika
Zarezerwowane 2
Czestotliwosé 01.06 Czestotliwo$¢ wyjsciowa (str. 209). 3
wyjéciowa
Prad silnika 01.07 Prad silnika (str. 209). 4
% pradu silnika 01.08 % pradu silnika wzgledem wartos$ci znamionowej 5
wzgledem wartosci | silnika (str. 209).
znamionowe; silnika
Moment silnika 01.10 Moment silnika (str. 210). 6
Napiecie DC 01.11 Napigcie DC (str. 210). 7
Moc wyjsciowa 01.14 Moc wyjsciowa (str. 210). 8
Zarezerwowane 9
W. zad. predkosci 23.01 W.zad.predko$ci przed ramp. (str. 295). 10
przed ramp.
W. zad. predkosci 23.02 W. zad. predkosci po ramp. (str. 296). "

po ramp.
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Uzywana w. zad. 24.01 Uzyta wart. zad. predkoéci (str. 300). 12
predkosci
Zarezerwowane 13
Uzywana w. zad. 28.02 Wyjscie rampy w. zad. czest. (str. 312). 14
czestotliwosci
Zarezerwowane 15
Wyijscie PID 40.01 PID procesu: akt. wart. wyj. (str. 384). 16
procesu
Zarezerwowane 17...19
Wzbudzenie Wyjscie jest uzywane do dostarczenia pradu wzbudzania do | 20
czujnika temp. 1 czujnika temperatury 1, patrz parametr 35.11 Temperatura 1:
zrédfo. Warto réwniez zapoznac sie z sekcjg Ochrona
termiczna silnika (na str. 187).
Wzbudzenie Wyjscie jest uzywane do dostarczenia pradu wzbudzania do | 21
czujnika temp. 2 czujnika temperatury 2, patrz parametr 35.21 Temperatura 2:
zrédfo. Warto réwniez zapoznac sie z sekcjg Ochrona
termiczna silnika (na str. 187).
Zarezerwowane 21...25
Uzyta bezwzgledna | 01.61 Uzyta bezwzgl. pred. silnika (str. 212). 26
predkos$¢ silnika
Bezwzgledna 01.62 % bezwzglednej predkosci silnika (str. 212). 27
predkos¢ silnika %
Bezwzgledna 01.63 Bezwzgl.czestotliwos$c wyj. (str. 212). 28
czestotliwosé
wyjsciowa
Zarezerwowane 29
Bezwzgledny 01.64 Bezwzgl. moment silnika (str. 213). 30
moment silnika
Bezwzgledna moc | 01.65 Bezwzgl. moc wyjsciowa (str. 213). 31
wyjsciowa
Bezwzglgdna moc | 01.68 Bezwzgledna moc na wale silnika (str. 213). 32
na wale silnika
Wyjscie 71.01 Aktualna wart. zewn. PID (strona 439). 33
zewnetrznego PID1
Zarezerwowane 34...36
Magazyn danych 13.91 Magazyn danych AO1 (strona 257). 37
AO1
Magazyn danych 13.92 Magazyn danych AO2 (strona 257). 38
AO2
Inny Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 206). -
13.13  Wartos¢ Warto$¢ wymuszona, ktérej mozna uzy¢ zamiast wybranego | 0,000 mA
wymuszona AO1 sygnatu wyjscia. Patrz parametr 13.02 Wybdr wymuszenia
AO.
0,000...22,000 mA / | Warto$¢ wymuszona dla wyjscia AO1. 1=
0,000...11,000 V 1 jednostka
13.15  Wybor jednostki Wybiera jednostke dla odczytéw i ustawien powigzanych mA
AO1 z wejéciem analogowym AO1.
\% Wolty. 2
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mA Miliampery. 10
13.16  Czas filtru AO1 Okresla statg czasu filtrowania dla wyjscia 0,100 s

analogowego AO1.

%

Sygnat niefiltrowany

100
63 \ e Sygnat filtrowany
- o
T
O=1x(1-¢e!M

| = sygnat wejsciowy filtrowania (krok)

O = sygnat wyjsciowy filtrowania

t=czas

T = stata czasu filtrowania

0,000 ... 30,000 s

Stata czasu filtrowania.

1000=1s
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13.17  Min. zrédta AO1 Okresla rzeczywistg minimalng warto$¢ sygnatu (wybierang | 0,0

przez parametr 13.12 Zrédio AO1), ktéra odpowiada
minimalnej wymaganej wartos$ci wyjscia AO1 (okreslonej
przez parametr 13.19 AO1 z min. zr. AOT).

lao1 (MA)

A

13.20

13.19

Sygnat (rzeczywisty)
wybrany przy uzyciu
parametru 713.12

Zaprogramowanie parametru 713.77 jako wartosci
maksymalnej i parametru 73.718 jako warto$ci minimalnej
powoduje odwrécenie wyjscia.

lao1 (MA)

A
13.20 |

13.19

>
|

13.18 13.17 Sygnat (rzeczywisty)
wybrany przy uzyciu
parametru 13.712
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Wyjscie AO ma automatyczne skalowanie. Za kazdym razem, gdy zmieniane jest wyjscie AO,
zakres skalowania jest odpowiednio zmieniany. Wartosci minimalne i maksymalne podane przez
uzytkownika zastepujg wartosci automatyczne.

13.12 Zrédfo AO1,
13.22 Zrédio AO2

13.17 Min. zrédfa AO1,
13.27 Min. zrédfa AO2

13.18 Maks. zrédfa AOT,
13.28 Maks. zrodfa AO2

wart. zewn. PID

0 Zero Nie dotyczy (Wyjscie to state zero.)

1 Uzyta predko$c¢ silnika 0 46.01 Skalowanie predkosci

3 Czestotliwo$¢ wyjsciowa 0 46.02 Skalowanie

czestotliwosci
4 Prad silnika 0 Warto$¢ maksymalna 30.17
Maks. prad

5 % pradu silnika wzgledem (0% 100%
warto$ci znamionowej silnika

6 Moment silnika 0 46.03 Skalowanie momentu

7 Napigcie DC Warto$¢ min. 01.11 Napiecie |Warto$¢ maks. 01.11 Napiecie

DC DC

8 Moc wyjsciowa 0 46.04 Skalowanie mocy

10 W. zad. predko$ci przed 0 46.01 Skalowanie predkosci
ramp.

11 W. zad. predkosci po ramp. |0 46.01 Skalowanie predkosci

12 Uzywana w. zad. predkosci |0 46.01 Skalowanie predkosci

14 Uzywana w. zad. 0 46.02 Skalowanie
czestotliwosci czestotliwosci

16 Wyjscie PID procesu Warto$¢ min. 40.01 PID Warto$¢ maks. 40.01 PID

procesu: akt. wart. wyj. procesu: akt. wart. wyj.

20 Wzbudzenie czujnika temp. |Nie dotyczy (Wyjscie analogowe nie jest skalowane, jest
1 okreslane przez napiecie wyzwalajgce czujnika.)

21 Wzbudzenie czujnika temp.
2

26 |Uzyta bezwzgledna 0 46.01 Skalowanie predkoSci
predko$c¢ silnika

27  |Bezwzgledna predkos¢ 0 46.01 Skalowanie predkoSci
silnika %

28 |Bezwzgledna czestotliwo$é |0 46.02 Skalowanie
wyjsciowa czestotliwosci

30 |Bezwzgledny moment silnika|O 46.03 Skalowanie momentu

31 Bezwzgledna moc 0 46.04 Skalowanie mocy
wyjéciowa

32  |Bezwzgledna moc na wale |0 46.04 Skalowanie mocy
silnika

33 Wyjscie zewnetrznego PID1 |Warto$é min. 71.01 Aktualna |Warto$¢ maks. 71.01

Aktualna wart. zewn. PID

Inny

Warto$¢ minimalna

wybranego parametru

Warto$¢ maksymalna
wybranego parametru

-32768.0...32767.0

Warto$¢ rzeczywista sygnatu odpowiadajgca minimalnej 1=1
wartosci wyjscia AO1.
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13.18  Maks. zrodta AO1 Okresla rzeczywistg maksymalng wartos¢ sygnatu 50,0;
(wybierang przez parametr 13.12 Zrédfo AO1), ktéra 60,0
odpowiada maksymalnej wymaganej wartosci wyjscia AO1 (95.20 b0)
(okres$lonej przez parametr 13.20 AO1 z maks. zr. AOT).
Patrz parametr 13.17 Min. Zrédta AO1.
-32768.0...32767.0 | Wartos$¢ rzeczywista sygnatu odpowiadajgca maksymainej 1=1
wartosci wyjscia AO1.
13.19  AO1 z min. zr. AO1 | Definiuje minimalng warto$¢ wyj$cia analogowego AO1. 0,000 mA
Patrz tez rysunek przy parametrze 13.17 Min. zrédta AO1.
0,000...22,000 mA / | Minimalna warto$¢ wyjscia AO1. 1000 =
0,000...11,000 V 1 jednostka
13.20 AOT z maks. zr. Okresla maksymalng warto$¢ wyjscia analogowego AO1. 20,000 mA
AO1 Patrz tez rysunek przy parametrze 13.17 Min. zrédfa AO1.
0,000...22,000 mA / | Maksymalna wartos$¢ wyjscia AO1. 1000 =
0,000...11,000 V 1 jednostka
13.21  Warto$¢ aktualna Wyswietla warto$¢ wyjscia AO2 w mA. -
AO2 Ten parametr jest tylko do odczytu.
0,000 ... 22,000 mA | Wartos¢ wyjscia AO2. 1000 =1 mA
13.22  Zrédio AO2 Wybiera sygnat do potagczenia z wyjsciem analogowym AO2. | Prad silnika
Ewentualnie ustawia wyjscie w tryb wzbudzania w celu
dostarczenia statego pragdu do czujnika temperatury.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 13.72 Zrédio AOT.
13.23  Wartos¢ Warto$¢ wymuszona, ktérej mozna uzy¢ zamiast wybranego | 0,000 mA
wymuszona AO2 sygnatu wyjscia. Patrz parametr 13.02 Wybdér wymuszenia
AO.
0,000 ... 22,000 mA | Warto$¢ wymuszona dla wyjscia AO2. 1000 =1 mA
13.26  Czas filtru AO2 Definiuje statg czasu filtrowania dla wyjscia analogowego 0,100 s
AQO2. Patrz parametr 13.16 Czas filtru AO1.
0,000 ... 30,000 s | Stata czasu filtrowania. 1000=1s
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13.27

Min. zrédta AO2

Okresla rzeczywistg minimalng warto$¢ sygnatu (wybierang
przez parametr 13.22 Zrédfo AO2), ktéra odpowiada
minimalnej wymaganej wartosci wyjscia AO2 (okreslonej
przez parametr 13.29 Wyj. AO2 z min. zr. AO2). Patrz
parametr 13.17 Min. zZrédfa AO1 w celu uzyskania informacji
o automatycznym skalowaniu wyj$cia AO.

lao2 (MA)

A

13.30

13.29

13.27 Sygnat (rzeczywisty)

wybrany przy uzyciu
parametru 13.22

Zaprogramowanie parametru 13.27 jako wartosci
maksymalnej i parametru 713.28 jako warto$ci minimalnej
powoduje odwrdcenie wyjscia.

lao2 (MA)

A
13.30 |

13.29 |

-

Sygnat (rzeczywisty)
wybrany przy uzyciu
parametru 13.22

13.27

0,0

-32768.0...32767.0

Warto$¢ rzeczywista sygnatu odpowiadajgca minimalnej
wartosci wyjscia AO2.

13.28

Maks. zrédta AO2

Okresla rzeczywistg maksymalng warto$¢ sygnatu
(wybierang przez parametr 13.22 Zrédto AO2), ktdra
odpowiada maksymalnej wymaganej wartosci wyjscia AO2
(okreslonej przez parametr 13.30 Wyj. AO2 z maks. zr. AO2).
Patrz parametr 13.27 Min. zrédta AO2. Patrz parametr 13.17
Min. zrédta AO1 w celu uzyskania informacji o
automatycznym skalowaniu wyjscia AO.

-32768.0...32767.0

Warto$¢ rzeczywista sygnatu odpowiadajgca maksymalnej
wartosci wyjscia AO2.

13.29

Wyj. AO2 z min. zr.
AO2

Definiuje minimalng warto$¢ wyjscia analogowego AO2.
Patrz tez rysunek przy parametrze 13.27 Min. Zrodta AO2.

4,000 mA

0,000 ... 22,000 mA

Minimalna warto$¢ wyjscia AO2.

1000 =1 mA
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13.30

Wyj. AO2 z maks.
zr. AO2

Okresla maksymalng warto$¢ wyjscia analogowego AO2.
Patrz tez rysunek przy parametrze 13.27 Min. Zrodta AO2.

20,000 mA

0,000 ... 22,000 mA

Maksymalna warto$¢ wyjscia AO2.

1000 =1 mA

13.91

Magazyn danych
AO1

Parametr magazynu do sterowania wyj$ciem analogowym
AO1, na przyktad przy uzyciu interfejsu wbudowane;j
magistrali komunikacyjnej.

W parametrze 13.12 Zrédto AO1 nalezy wybraé Magazyn
danych AO1. Nastepnie nalezy ustawi¢ ten parametr

jako warto$¢ docelowg danych przychodzacej wartosci.

Przy uzyciu interfejsu wbudowanej magistrali komunikacyjne;j
nalezy ustawi¢ parametr wyboru elementu docelowego
konkretnych danych (58.701...58.114) na Magazyn

danych AO1.

0,00

-327.68...327.67

Parametr magazynu dla AO1.

100 =1

13.92

Magazyn danych
AO2

Parametr magazynu do sterowania wyj$ciem analogowym
AO2, na przyktad przy uzyciu interfejsu wbudowane;j
magistrali komunikacyjnej.

W parametrze 13.22 Zrédfo AO2 nalezy wybraé Magazyn
danych AO2. Nastepnie nalezy ustawi¢ ten parametr jako
warto$¢ docelowg danych przychodzgcej wartosci. Przy
uzyciu interfejsu wbudowanej magistrali komunikacyjnej
nalezy ustawi¢ parametr wyboru elementu docelowego
konkretnych danych (58.101...58.114) na Magazyn
danych AO2.

0,00

-327.68...327.67

Parametr magazynu dla AO2.

100 =1

15 Modut rozszerzenia I/O

Konfiguracja modutu rozszerzen we/wy zainstalowanego

w gniezdzie 2.

Warto réwniez zapoznac sie z sekcjg Programowalne
rozszerzenia we/wy (na str. 128).

Uwaga: Zawartos¢ grupy parametréw rézni si¢ w zaleznosci
od wybranego typu modutu rozszerzen we/wy.

15.01

Typ modutu
rozszerzen

Aktywuje modut rozszerzen we/wy (i okresla jego typ).

Jesli wartos¢ to Brak, gdy modut rozszerzen zostat
zainstalowany i przemiennik czestotliwosci jest zasilany,
przemiennik czestotliwosci automatycznie ustawia warto$¢
na wykryty typ (= warto$¢ parametru 15.02 Wykryty modut
rozszerz.). W przeciwnym razie generowane jest ostrzezenie
A7AB Btad konfiguracji modutu rozszerzen we/wy i nalezy
ustawi¢ warto$¢ tego parametru rgcznie.

Brak

Brak

Nieaktywny.

CMOD-01

Wielofunkcyjny modut rozszerzerh CMOD- 01 (zasilanie
zewnetrzne 24 V AC/DC i wejscie/wyjscie cyfrowe).

CMOD-02

Wielofunkcyjny modut rozszerzen CMOD- 02 (zasilanie
zewnetrzne 24 V AC/DC i izolowany interfejs PTC).

CHDI-01

Modut rozszerzen wejsé cyfrowych CHDI-01 115/230 V.

CPTC-02

Modut rozszerzen CPTC-02 (zasilanie zewnetrzne 24 V
AC/DC i izolowany interfejs PTC z certyfikatem ATEX).

15.02

Wykryty modut
rozszerz.

W przemienniku czestotliwo$ci wykryto modut
rozszerzen we/wy.

Brak

Brak

Nieaktywny.
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CMOD-01 Wielofunkcyjny modut rozszerzen CMOD- 01 (zasilanie 1
zewnetrzne 24 V AC/DC i wejscie/wyjscie cyfrowe).
CMOD-02 Wielofunkcyjny modut rozszerzen CMOD- 02 (zasilanie 2
zewnetrzne 24 V AC/DC i izolowany interfejs PTC).
CHDI-01 Modut rozszerzen wej$¢ cyfrowych CHDI-01 115/230 V. 3
CPTC-02 Modut rozszerzen CPTC-02 (zasilanie zewnetrzne 24 V 4
AC/DC i izolowany interfejs PTC z certyfikatem ATEX).
15.03  Stan DI Wyswietla stan wejs¢ cyfrowych DI7...DI12 w module -
rozszerzen.
Bit 0 wskazuje stan wejscia DI7.
Przyktad: 001001b = wejscia DI7 i DI10 sg wigczone,
pozostate sg wytgczone.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
Bit Nazwa Opis
0 DI7 1 = Wejscie cyfrowe 7 jest WE.
1 DI8 1 = Wejscie cyfrowe 8 jest WL.
2 DI9 1 = Wejscie cyfrowe 9 jest WL.
2 DI10 1 = Wejscie cyfrowe 10 jest WL.
4 DI 1 = Wejscie cyfrowe 11 jest WL.
5 DI12 1 = Wejscie cyfrowe 12 jest WL.
6...15 |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Stan wejsé/wyjs¢ cyfrowych. 1=1
15.04  Stan RO/DO Wyswietla stan wyj$¢ przekaznikowych RO4 i RO5 oraz -
wyjécia cyfrowego DO1 w module rozszerzen.
Bity 0...1 wskazujg stan wyjs¢ RO4...RO5; bit 5 wskazuje
stan wyjscia DO1.
Przyktad: 100101b = RO4 jest wt., RO5 jest wyt., a DO1 jest wt.
Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu.
Bit Nazwa Opis
0 RO4 1= Wyjscie przekaznikowe 4 jest Wkt.
1 RO5 1= Wyjscie przekaznikowe 5 jest WL.
2.4 Zarezerwowane
5 DO1 1= Wyjscie cyfrowe 1 jest Wk.
6...15 |Zarezerwowane
0000h...FFFFh Stan wyj$¢ przekaznikowych/cyfrowych. 1=1
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16.05  Wyboér wymuszenia | Stany elektryczne wyj$¢ przekaznikowych/cyfrowych 0000h
RO/DO mozna przestoni¢, na przyktad na potrzeby testowania.

Bit w parametrze 15.06 Wymuszone wart. RO/DO jest
obecny dla kazdego wyjscia przekaznikowego lub cyfrowego,
a jego wartos¢ jest stosowana zawsze, gdy odpowiedni

bit w tym parametrze ma wartosé 1.

Uwaga: Rozruch i cykl zasilania resetujg wymuszone
ustawienia (parametry 15.05i 15.06).

Bit Nazwa (Wart.

0 RO4 1 = Wymuszenie wartosci wyj$cia RO4 na warto$¢ bitu 0 z parametru
15.06 Wymuszone wart. RO/DO.
1 RO5 1 = Wymuszenie wartosci wyjscia RO5 na warto$¢ bitu 1 z parametru

15.06 Wymuszone wart. RO/DO.
2...4 |Zarezerwowane

5 DO1 1 = Wymuszenie warto$ci wyjscia DO1 na wartos$¢ bitu 5 z parametru
15.06 Wymuszone wart. RO/DO.

6...15 |Zarezerwowane

0000h...FFFFh Nadpisanie wyboru wyj$¢ przekaznikowych/cyfrowych. 1=
15.06  Wymuszone wart. Umozliwia zmiang wartosci danych wymuszonego wyjscia 0000h
RO/DO przekaznikowego lub cyfrowego z 0 na 1. Mozliwe jest tylko

wymuszenie wyjscia, ktore zostato wybrane za pomocg
parametru 15.05 Wybér wymuszenia RO/DO.

Bity 0...1 to wymuszone wartosci wyj$¢ RO4...RO5;

bit 5 jest wymuszong wartoscig wyjscia DO1.

Bit Nazwa Opis

0 RO4 Wymusza warto$¢ tego bitu réwna wyjsciu RO4, jesli tak zdefiniowano
w parametrze 15.05 Wyboér wymuszenia RO/DO.

1 RO5 Wymusza wartos$¢ tego bitu réwna wyjsciu RO5, jesli tak zdefiniowano

w parametrze 15.05 Wyboér wymuszenia RO/DO.
2.4 Zarezerwowane

5 DO1 Wymusza warto$c¢ tego bitu rowng wyjsciu DO1 jesli tak zdefiniowano
w parametrze 15.05 Wybér wymuszenia RO/DO.

6...15 |Zarezerwowane

0000h...FFFFh Wymuszane wartosci wejs¢ przekaznikowych/cyfrowych. 1=1
15.07  Zrédio RO4 Wybiera sygnat przemiennika czestotliwosci do potgczenia Nieaktywne

z wyjéciem przekaznikowym RO4.

Nieaktywne Wyjscie nie jest zasilone. 0

Aktywne Wyjscie jest zasilone. 1

Gotowos$¢ do pracy | Bit 1 parametru 06.11 Gtéwne stowo stanu (patrz str. 220). 2

Zarezerwowane 3

Wiaczone Bit 0 parametru 06.16 Stowo stanu 1 przemiennika 4
(patrz str. 221).

Uruchomiony Bit 5 parametru 06.76 Stowo stanu 1 przemiennika 5

(patrz str. 2217).
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Namagnesowany Bit 1 parametru 06.17 Stowo stanu 2 przemiennika 6
(patrz str. 222).
Praca Bit 6 parametru 06.716 Stowo stanu 1 przemiennika 7
(patrz str. 2217).
Warto$¢ zadana Bit 2 parametru 06.11 Gféwne stowo stanu (patrz str. 220). 8
gotowa
W pkt pracy Bit 8 parametru 06.11 Gféwne stowo stanu (patrz str. 220). 9
Bieg do tytu Bit 2 parametru 06.19 Stowo stanu ster. predko$cig 10
(patrz str. 224).
Predkos$¢ zerowa Bit 0 parametru 06.719 Stowo stanu ster. predkoscig "
(patrz str. 224).
Ponad limit Bit 10 parametru 06.17 Sftowo stanu 2 przemiennika 12
(patrz str. 222).
Ostrzezenie Bit 7 parametru 06.11 Gféwne stowo stanu (patrz str. 220). 13
Btad Bit 3 parametru 06.11 Gféwne stowo stanu (patrz str. 220). 14
Btad (-1) Odwrécony bit 3 parametru 06.71 Gtéwne stowo stanu 15
(patrz str. 220).
Btad/Ostrzezenie Bit 3 parametru 06.11 Gféwne stowo stanu LUB bit 16
7 parametru 06.11 Gtéwne stowo stanu (patrz strona 220).
Przetezenie Wystapit btad 2310 Przetezenie. 17
Przepiecie Wystapit btad 3270 Przepiecie tgcza DC. 18
Temperatura Wystapit jeden z tych btedéw: 2381 Przecigzenie tranzystora | 19
przemiennika IGBT, 4110 Temperatura karty sterowania, 4210 Nadmierna
czestotliwosci temperatura IGBT, 4290 Chtodzenie, 42F1 Temperatura
IGBT, 4310 Nadmierna temperatura lub 4380 Nadmierna
réznica temperatur.
Za niskie napiecie | Wystgpit blad 3220 Niedostateczne napigcie tagcza DC. 20
Temperatura silnika | Wystagpit blad 4981 Temperatura zewnetrzna 1 lub 4982 21
Temperatura zewnetrzna 2.
Komenda Bit 0 parametru 44.01 Ster. hamowaniem: stan 22
hamowania (patrz str. 407).
Zew?2 aktywne Bit 11 parametru 06.16 Stowo stanu 1 przemiennika 23
(patrz str. 221).
Zdalne sterowanie | Bit 9 parametru 06.71 Gfdwne stowo stanu (patrz str. 220). 24
Zarezerwowane 25...26
Funkcja czasowa 1 | Bit 0 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 355). | 27
Funkcja czasowa 2 | Bit 1 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 355). | 28
Funkcja czasowa 3 | Bit 2 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 355). | 29
Zarezerwowane 30...32
Nadzor 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 346). 33
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 346). 34
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 346). 35
Zarezerwowane 36...38
Opoznienie startu Bit 13 parametru 06.17 Sftowo stanu 2 przemiennika 39

(patrz str. 222).
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Bit O stowa ster. Bit 0 parametru 710.99 Stowo sterowania RO/DIO 40
RO/DIO (patrz str. 237).
Bit 1 sfowa ster. Bit 1 parametru 70.99 Stowo sterowania RO/DIO 41
RO/DIO (patrz str. 237).
Bit 2 stowa ster. Bit 2 parametru 70.99 Stowo sterowania RO/DIO 42
RO/DIO (patrz str. 237).
Zarezerwowane 43...44
PFC1 Bit 0 parametru 76.01 Stan PFC (patrz str. 443). 45
PFC2 Bit 1 parametru 76.01 Stan PFC (patrz str. 443). 46
PFC3 Bit 2 parametru 76.01 Stan PFC (patrz str. 443). 47
PFC4 Bit 3 parametru 76.01 Stan PFC (patrz str. 443). 48
PFC5 Bit 4 parametru 76.01 Stan PFC (patrz str. 443). 49
PFC6 Bit 5 parametru 76.01 Stan PFC (patrz str. 443). 50
Zarezerwowane 51...52
Stowo zdarzenia 1 | Stowo zdarzenia 1 = 1, jesli dowolny bit parametru 04.40 53
Stowo zdarzenia 1 (patrz strona 2715) ma wartos¢ 1, czyli jesli
sg aktywne dowolne ostrzezenia, btedy lub zdarzenia
zdefiniowane za pomocg parametrow 04.41...04.71.
Krzywa obcigzenia | Bit 3 (Poza limitem obcigzenia) parametru 37.01 Stowo stanu | 61
uzytkownika wyjscia ULC (patrz str. 380).
Stowo sterowania Dla parametru 15.07 Zrédio RO4: Bit 3 (RO4) parametru 62
RO/DIO 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (patrz str. 237).
Dla parametru 15.10 Zrédfo RO5: Bit 4 (RO5) parametru
10.99 Stowo sterowania RO/DIO (patrz str. 237).
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 206). -
15.08  Opdznienie WE. Okresla opdznienie aktywacji wyjscia przekaznikowego RO4. | 0,0 s
RO4
‘ ‘ 1
Stan wybranego ! ! '
zrodta i : :
- i T | T 0
‘ : | | ! ;
Stan RO ' :
1 ‘ 0
- - - - " Czas
tyy, twyt. tyy,
twy. = 15.08 Opdznienie Wt. RO4
tyy. = 15.09 Opdznienie WYE. RO4
0,0...3000,0s Opodznienie aktywacji wyjscia RO4. 10=1s
156.09  Opdznienie WYt. Okresla opdznienie dezaktywacji wyjscia przekaznikowego 0,0s
RO4 ROA4. Patrz parametr 15.08 Op6znienie WE. ROA4.
0,0 ... 3000,0 s Opoznienie dezaktywacji wyjscia RO4. 10=1s
15.10  Zrédlo RO5 Wybiera sygnat przemiennika czestotliwosci do potgczenia Nieaktywne
z wyjsciem przekaznikowym ROS5.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 15.07 Zrédfo RO4.
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15.11  Opdznienie WE. Okresla opdznienie aktywacji wyjécia przekaznikowego RO5. | 0,0 s

RO5

Stan wybranego

zrodia
— 1 1
Stan RO l 1
I ! 0
- -~ -~ - " Czas
by, byt tw, byt
twi. = 15.11 Opoznienie WE. RO5
tyyi, = 15.12 Opoznienie WYE. RO5
0,0 ... 3000,0 s Opéznienie aktywacji wyjscia RO5. 10=1s
15.12  Opodznienie WYt. Okresla opdznienie dezaktywacji wyj$cia przekaznikowego 0,0s
RO5 ROS5. Patrz parametr 15.11 Opdznienie Wt. ROS.
0,0 ... 3000,0 s Opédznienie dezaktywacji wyjscia RO5. 10=1s
156.22  Konfiguracja DO1 Okresla, jak uzywane jest wyjscie DO1. Wyjscie
cyfrowe
Wyjscie cyfrowe Wyjscie DO1 jest uzywane jako wyjscie cyfrowe. 0
Wyijscie Wyjscie DO1 jest uzywane jako wyjscie czestotliwosciowe. 2
czestotliwosciowe
15.23  Zrédio DO1 Wybiera sygnat przemiennika czestotliwosci do potgczenia Nieaktywne
z wyjsciem cyfrowym DO1, gdy parametr 15.22 Konfiguracja
DO1 ma warto$¢ Wyjscie cyfrowe.
Nieaktywne Wyjscie nie jest zasilone. 0
Aktywne Wyijscie jest zasilone. 1
Gotowos$¢ do pracy | Bit 1 parametru 06.11 Gtéwne stowo stanu (patrz str. 220). 2
Zarezerwowane 3
Wigczone Bit 0 parametru 06.716 Stowo stanu 1 przemiennika 4
(patrz str. 2217).
Uruchomiony Bit 5 parametru 06.16 Stowo stanu 1 przemiennika 5
(patrz str. 2217).
Namagnesowany Bit 1 parametru 06.17 Stowo stanu 2 przemiennika 6
(patrz str. 222).
Praca Bit 6 parametru 06.16 Stowo stanu 1 przemiennika 7
(patrz str. 2217).
Warto$¢ zadana Bit 2 parametru 06.11 Gféwne stowo stanu (patrz str. 220). 8
gotowa
W pkt pracy Bit 8 parametru 06.11 Gféwne stowo stanu (patrz str. 220). 9
Bieg do tytu Bit 2 parametru 06.19 Stowo stanu ster. predkos$cig 10
(patrz str. 224).
Predkosc¢ zerowa Bit 0 parametru 06.79 Stowo stanu ster. predkos$cig "
(patrz str. 224).
Ponad limit Bit 10 parametru 06.17 Sftowo stanu 2 przemiennika 12
(patrz str. 222).
Ostrzezenie Bit 7 parametru 06.11 Gtéwne stowo stanu (patrz str. 220). 13




Parametry 257

Nr Nazwal/wartos¢ Opis Dom/
EkwMK16
Btad Bit 3 parametru 06.711 Gftéwne stowo stanu (patrz str. 220). 14
Btad (-1) Odwrdécony bit 3 parametru 06.11 Gtéwne stowo stanu 15
(patrz str. 220).
Btad/Ostrzezenie Bit 3 parametru 06.71 Gtéwne sfowo stanu LUB bit 16
7 parametru 06.11 Gfdwne stowo stanu (patrz strona 220).
Przetezenie Wystapit btad 23710 Przetezenie. 17
Przepiecie Wystapit btad 3270 Przepigcie tgcza DC. 18
Temperatura Wystapit jeden z tych btedéw: 23871 Przecigzenie tranzystora | 19
przemiennika IGBT, 4110 Temperatura karty sterowania, 4210 Nadmierna
czestotliwosci temperatura IGBT, 4290 Chfodzenie, 42F1 Temperatura
IGBT, 4310 Nadmierna temperatura lub 4380 Nadmierna
réznica temperatur.
Za niskie napiecie | Wystagpit btad 3220 Niedostateczne napigcie tgcza DC. 20
Temperatura silnika | Wystagpit blad 4981 Temperatura zewnetrzna 1 lub 4982 21
Temperatura zewnetrzna 2.
Komenda Bit 0 parametru 44.01 Ster. hamowaniem: stan 22
hamowania (patrz str. 407).
Zew?2 aktywne Bit 11 parametru 06.16 Sfowo stanu 1 przemiennika 23
(patrz str. 221).
Zdalne sterowanie | Bit 9 parametru 06.11 Gtéwne stowo stanu (patrz str. 220). 24
Zarezerwowane 25...26
Funkcja czasowa 1 | Bit 0 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 355). | 27
Funkcja czasowa 2 | Bit 1 parametru 34.071 Stan funkcji czasowych (patrz str. 355). | 28
Funkcja czasowa 3 | Bit 2 parametru 34.071 Stan funkcji czasowych (patrz str. 355). | 29
Zarezerwowane 30...32
Nadzor 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 346). 33
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 346). 34
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 346). 35
Zarezerwowane 36...38
Opo6znienie startu Bit 13 parametru 06.17 Stowo stanu 2 przemiennika 39
(patrz str. 222).
Bit O stowa ster. Bit 0 parametru 70.99 Stowo sterowania RO/DIO 40
RO/DIO (patrz str. 237).
Bit 1 stowa ster. Bit 1 parametru 70.99 Stowo sterowania RO/DIO 41
RO/DIO (patrz str. 237).
Bit 2 stowa ster. Bit 2 parametru 10.99 Stowo sterowania RO/DIO 42
RO/DIO (patrz str. 237).
Zarezerwowane Wskazéwka: Aby uzyskac dostep do bitéw 3, 4 i 8 parametru | 43...44
10.99 Stowo sterowania RO/DIO (patrz str. 237), uzyj opcji 53
(Inny [bit]).
PFC1 Bit 0 parametru 76.01 Stan PFC (patrz str. 443). 45
PFC2 Bit 1 parametru 76.01 Stan PFC (patrz str. 443). 46
PFC3 Bit 2 parametru 76.01 Stan PFC (patrz str. 443). 47
PFC4 Bit 3 parametru 76.01 Stan PFC (patrz str. 443). 48
PFC5 Bit 4 parametru 76.01 Stan PFC (patrz str. 443). 49
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PFC6 Bit 5 parametru 76.01 Stan PFC (patrz str. 443). 50
Zarezerwowane 51...52
Stowo zdarzenia 1 | Stowo zdarzenia 1 = 1, jesli dowolny bit parametru 04.40 53
Stowo zdarzenia 1 (patrz strona 215) ma warto$¢ 1, czyli jesli
sg aktywne dowolne ostrzezenia, btedy lub zdarzenia
zdefiniowane za pomoca parametrow 04.41...04.71.
Krzywa obcigzenia | Bit 3 (Poza limitem obcigzenia) parametru 37.01 Sfowo stanu | 61
uzytkownika wyjscia ULC (patrz str. 380).
Stowo sterowania Dla parametru 15.23 Zrédio DO1: Bit 8 (DIO1) parametru 62
RO/DIO 10.99 Stowo sterowania RO/DIO (patrz str. 237).
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 206). -
15.24  Opdznienie WE. Definiuje opdznienie aktywacji dla wyjscia cyfrowego DO1, 0,0s
DO1 gdy parametr 15.22 Konfiguracja DO1 jest ustawiony na
warto$¢ Wyjscie cyfrowe.
1
Stan wybranego ! !
zrédta ! :
— i 0
Co 1
Stan wyj$é DO }
i 0
- - - - " Czas
By, Byt By, By,
tyi. = 15.24 Opbznienie WE. DO1
tyyi, = 15.25 Opéznienie WYE. DO1
0,0 ... 3000,0 s Opéznienie aktywacji wyjscia DO1. 10=1s
15.25  Opodznienie WYE. Definiuje opdznienie dezaktywacji dla wyjscia 0,0s
DO1 przekaznikowego DO1, gdy parametr 15.22 Konfiguracja
DO1 ma warto$¢ Wyjscie cyfrowe. Patrz parametr 15.24
Opodznienie Wt. DO1.
0,0 ... 3000,0 s Opéznienie dezaktywacji wyjscia DO1. 10=1s
16.32  Wyj. czest. 1: wart. | Wyswietla warto$¢ wyjscia czestotliwosciowego w wyjsciu -
akt. cyfrowym DO1, gdy parametr 15.22 Konfiguracja DO1
ma wartos¢ Wyjscie czestotliwo$ciowe.
Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu.
0 ... 16000 Hz Warto$¢ wyjsciowego sygnatu czestotliwosci 1. 1=1Hz
15.33  Wyj. czest. 1: zrédto | Wybiera sygnat do potgczenia z wyjsciem cyfrowym DO1, Uzyta
gdy parametr 15.22 Konfiguracja DO1 ma warto$¢ Wyjscie predkosc
czestotliwo$ciowe. Ewentualnie ustawia wyjscie w tryb silnika
wzbudzania w celu dostarczenia statego pragdu do czujnika
temperatury.
Nie wybrano Brak. 0
Uzyta predkosc¢ 01.01 Uzyta predko$c silnika (str. 209). 1
silnika
Czestotliwos¢ 01.06 Czestotliwosc wyjsciowa (str. 209). 3
wyjéciowa
Prad silnika 01.07 Prad silnika (str. 209). 4
Moment silnika 01.10 Moment silnika (str. 210). 6
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Napigcie DC 01.11 Napiecie DC (str. 210). 7
Moc wyjsciowa 01.14 Moc wyjéciowa (str. 210). 8
W. zad. predkosci 23.01 W.zad.predkoSci przed ramp. (str. 295). 10
przed ramp.
W. zad. predkosci 23.02 W. zad. predkosci po ramp. (str. 296). 1
po ramp.
Uzywana w. zad. 24.01 Uzyta wart. zad. predkosci (str. 300). 12
predkosci
Uzyta wart. zad. 26.02 Uzyta wart. zad. momentu (str. 307). 13
momentu
Uzywana w. zad. 28.02 Wyjscie rampy w. zad. czest. (str. 312). 14
czestotliwosci
Zarezerwowane 15
Wyijscie PID 40.01 PID procesu: akt. wart. wyj. (str. 384). 16
procesu
Inny Wybér zrodta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 206). -
15.34  Wyj. czest. 1: min. | Okres$la rzeczywistg warto$¢ sygnatu (wybierang przez 0,000
zrédfa parametr 15.33 Wyj. czest. 1: zrédto), ktéra odpowiada
minimalnej wartosci wyjscia czestotliwosciowego
1 (okre$lonej przez parametr 15.36 Wyj. czest. 1: min.
zrédfa). Ma to zastosowanie, gdy parametr 15.22
Konfiguracja DO1 ma warto$¢ Wyjscie czestotliwos$ciowe.
(Hz)
A
15.37
15.36
15.34 15.35 Sygnat
(rzeczywisty)
wybierany przez
(Hz) parametr 15.33
A
15.37 |
15.36
I
15.35 15.34 Sygnat
(rzeczywisty)
wybierany przez
parametr 15.33
-32768.000... Rzeczywista warto$¢ sygnatu odpowiadajgca minimalnej 1=1
32767.000 wartosci wyjsciowego sygnatu czestotliwosci 1.
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156.35  Wyj. czest. 1: maks.
Zrodta

Okresla rzeczywistg warto$¢ sygnatu (wybierang przez
parametr 15.33 Wyj. czest. 1: zrédfo), ktéra odpowiada
maksymalnej wartosci wyj$ciowego sygnatu czestotliwosci
1 (okreslonej przez parametr 15.37 Wyj. czest. 1: maks.
zrédfa). Ma to zastosowanie, gdy parametr 15.22
Konfiguracja DO1 ma warto$¢ Wyjscie czestotliwosciowe.
Patrz parametr 15.34 Wyj. czest. 1: min. zrédfta.

1500,000;
1800,000
(95.20 b0)

-32768,000...
32 767,000

Rzeczywista warto$¢ sygnatu odpowiadajgca maksymainej
wartosci wyjsciowego sygnatu czestotliwosci 1.

15.36  Wyj. czest. 1: min.
Zrédta

Definiuje minimalng warto$¢ wyjsciowego sygnatu
czestotliwosci 1, gdy parametr 15.22 Konfiguracja DO1

ma wartos¢ Wyjscie czestotliwo$ciowe.

Patrz tez rysunek przy parametrze 15.34 Wyj. czest. 1: min.
Zrodfa.

0 ... 16000 Hz

Minimalna warto$¢ wyj$ciowego sygnatu czestotliwosci 1.

1=1Hz

16.37  Wyj. czest. 1: maks.
Zrodta

Definiuje maksymalng warto$¢ wyj$ciowego sygnatu
czestotliwosci 1, gdy parametr 15.22 Konfiguracja DO1

ma warto$¢ Wyjscie czestotliwoSciowe.

Patrz tez rysunek przy parametrze 15.34 Wyj. czest. 1: min.
Zrodfa.

16000 Hz

0 ... 16000 Hz

Maksymalna warto$é wyjsciowego sygnatu czestotliwosci 1.

1=1Hz

19 Tryb pracy

Wybér lokalnych i zewnetrznych zrédet miejsc sterowania
i trybow pracy.

Warto réwniez zapoznacé sie z sekcjg Tryby pracy
przemiennika czestotliwosci (na str. 118).

19.01  Aktualny tryb pracy

Wys$wietla uzywany obecnie tryb pracy.
Patrz opis parametrow 79.71...19.14.
Ten parametr jest przeznaczony tylko do odczytu.

Skalarne
(Hz)

Zero

Brak.

Predkosc¢

Sterowanie predkoscig (w trybie wektorowego
sterowania silnikiem).

Moment

Sterowanie momentem (w trybie wektorowego
sterowania silnikiem).

Min.

Przetgcznik 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 nastepnie
wybiera mniejszg wartos¢ (w trybie wektorowego

sterowania silnikiem).

Maks.

Przetacznik momentu poréwnuje wyjscie kontrolera predkosci
(25.01 Ster. predk.: w.zad. momentu) i warto$¢ zadang
momentu (26.74 Wyj. w. zad. mom. po ramp.), a nastepnie
wybiera wigkszg warto$¢ (w trybie wektorowego

sterowania silnikiem).

Dodaj

Warto$¢ wyjsciowa kontrolera predkosci jest dodawana
do wartosci zadanej momentu (w trybie wektorowego
sterowania silnikiem).

Zarezerwowane

7..9

Skalarne (Hz)

Sterowanie czestotliwoscig w trybie skalarnego sterowania
silnikiem.

10

Wymuszone magn.

Silnik w trybie magnesowania.

20
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19.11  Wybér Zew1/Zew2 | Zrédio wyboru zewnetrznego miejsca sterowania ZEW1/ZEW2. | EXT1
0=ZEW1
1=ZEW2
EXT1 ZEW1 (wybdr na state). 0
ZEW2 ZEW?2 (wybor na state).
FBAAMCW bit 11 | Bit 11 stowa sterowania odebrany za pos$rednictwem 2
interfejsu magistrali komunikacyjnej A.
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 0). |3
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 1). | 4
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opbéznieniach, bit 2). |5
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 3). |6
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit4). |7
Dl6 Wejscie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 5). |8
Zarezerwowane 9...18
Funkcja czasowa 1 | Bit 0 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 355). | 19
Funkcja czasowa 2 | Bit 1 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 355). | 20
Funkcja czasowa 3 | Bit 2 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 355). | 21
Zarezerwowane 22..24
Nadzér 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 346). 25
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 346). 26
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 346). 27
Zarezerwowane 28...31
EFB MCW bit 11 Bit 11 stowa sterowania odebrany przy uzyciu interfejsu 32
wbudowanej magistrali komunikacyjnej
Utrata potgczenia Wykryta utrata potaczenia interfejsu magistrali 33
FBAA komunikacyjnej A powoduje zmiane trybu sterowania
na ZEW2.
Utrata potgczenia Wykryta utrata potgczenia interfejsu wbudowanej magistrali | 34
EFB komunikacyjnej powoduje zmiang trybu sterowania na ZEW2.
Inny [bit] Wybér zrodta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 206). -
19.12  Tryb sterowania Wybiera tryb pracy dla zewnetrznego miejsca sterowania Predko$c¢
Zew1 ZEW1 w trybie wektorowego sterowania silnikiem.
Zero Brak. 1
Predkos¢ Sterowanie predkoscig. Uzywana warto$¢ zadana momentu | 2
to 25.01 Ster. predk.: w.zad. momentu (warto$¢ wyjsciowa
tancucha wartosci zadanej predkosci).
Moment Sterowanie momentem. Uzywana warto$¢ zadana momentu | 3

to 26.74 Wyj. w. zad. mom. po ramp. (warto$¢ wyjsciowa
fancucha wartosci zadanej momentu).
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Minimum

Kombinacja opcji Predkos$c i Moment: selektor momentu
poréwnuje wyjscie kontrolera predkosci (25.01 Ster. predk.:
w.zad. momentu) i warto$¢ zadang momentu (26.74 Wyj. w.

zad. mom. po ramp.), a nastgpnie wybiera 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.

4

Maksimum

Kombinacja opcji Predkos$c i Moment: selektor momentu
poréwnuje wyjscie kontrolera predkos$ci (25.01 Ster. predk.:
w.zad. momentu) i warto$¢ zadang momentu (26.74 Wyj. w.
zad. mom. po ramp.), a nastgpnie wybiera wigkszg wartos¢.
Jesli blad predkosci jest dodatni, przemiennik czestotliwosci
uzywa wyjscia kontrolera predkosci do chwili, gdy btad
predkosci bedzie ponownie ujemny. Chroni to przemiennik
czestotliwosci przed niekontrolowanym przyspieszeniem,
gdy w sterowaniu momentem obcigzenie zostanie utracone.

19.14

Tryb sterowania
Zew?2

Wybiera tryb pracy dla zewnegtrznego miejsca sterowania
ZEW2 w trybie wektorowego sterowania silnikiem.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 19.12 Tryb
sterowania Zew1.

Predkosc¢

19.16

Tryb sterowania
lokalnego

Wybiera tryb pracy dla lokalnego sterowania w wektorowym
trybie sterowania silnikiem.

Predkosc

Predkos¢

Sterowanie predkoscia. Uzywana warto$¢ zadana momentu
to 25.01 Ster. predk.: w.zad. momentu (warto$é wyjsciowa
fancucha warto$ci zadanej predkosci).

Moment

Sterowanie momentem. Uzywana warto$¢ zadana momentu
to 26.74 Wyj. w. zad. mom. po ramp. (warto$¢ wyjéciowa
fancucha wartosci zadanej momentu).

19.17

Sterowanie lokalne
wyt.

Wigczalwytgcza mozliwosé sterowania lokalnego (przyciski
Start i Stop na panelu sterowania oraz sterowanie lokalne
w programie komputerowym).
OSTRZEZENIE! Przed wytgczeniem sterowania
lokalnego nalezy sig upewnic¢, ze panel sterowania
nie jest wymagany do zatrzymania przemiennika
czestotliwosci.

Nie

Nie

Sterowanie lokalne wiaczone.

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 Sterowanie lokalne a sterowanie zewnetrzne (str. 113).

20.01

Komendy Zew1

Woybiera zrédto polecenia uruchomienia, zatrzymania

i kierunku dla zewnetrznego miejsca sterowania 1 (ZEW1).
Patrz parametr 20.21, aby okresli¢ aktualny kierunek.
Patrz tez parametry 20.02...20.05.

We1: start;
We2:
kierunek

Nie wybrano

Nie wybrano zrédet polecen startu lub stopu.




Parametry 263

Nr Nazwal/wartos¢

Opis

Dom/
EkwMK16

We1: start

Zrédto komend startu i stopu jest wybierane przez parametr
20.03 Zrodto we1 Zew1. Zmiany stanu bitéw zrédta sg
interpretowane w nastepujgcy sposob:

Stan zrédta 1 (20.03) Polecenie
0->1(20.02 = Zbocze)
1(20.02 = Poziom)

0 Stop

Start

1

We1: start; We2:
kierunek

Zrédto okreslone przez parametr 20.03 Zrédio we Zewf jest
sygnatem startu. Zrédto okreslone przez parametr 20.04
Zrédio we2 Zew1 wskazuje kierunek. Zmiany stanu bitéw
zrodia sg interpretowane w nastepujgcy sposoéb:

Stan zrédta 1 (20.03) | Stan zrédta 2 (20.04) | Polecenie

0 Dowolny Stop

0->1(20.02= 0 Start do
Zbocze) przodu

1(20.02 = Poziom) 1 Start do tytu

We1: st. w przéd;
We2: st. w tyt

Zrédto okreslone przez parametr 20.03 Zrédfo we1 Zew1 jest
sygnatem startu do przodu. Zrédio okreslone przez parametr
20.04 Zrédio we2 Zew1 jest sygnatem startu do tytu. Zmiany
stanu bitéw zrodta sg interpretowane w nastepujgcy sposob:

Stan zrédta 1 (20.03) | Stan zrédta 2 (20.04) | Polecenie

0 0 Stop

0->1(20.02=
Zbocze) 0
1(20.02 = Poziom)

Start do
przodu

0->1(20.02=
0 Zbocze) Start do tylu
1(20.02 = Poziom)

1 1 Stop

We1P: start; We2:
stop

Zrédta komend startu i stopu s wybierane przez parametry
20.03 Zrodto wel Zew1 i 20.04 Zrodto we2 Zew1. Zmiany
stanu bitéw zrédta sg interpretowane w nastepujgcy sposob:

Stan zrédta 1 (20.03)|Stan zrédta 2 (20.04)| Polecenie

0->1 1 Start

Dowolny 0 Stop

Uwagi:

» Parametr 20.02 Typ wyzw. startu Zew1 nie daje zadnego
efektu przy tym ustawieniu.

+ Gdy stan zrédta 2 ma warto$¢ 0, przyciski Start i Stop
na panelu sterowania s nieaktywne.
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We1P: start; We2: | Zrédta komend startu i stopu sg wybierane przez parametry | 5
stop; We3: kier. 20.03 Zrédto wet Zew1 i 20.04 Zrédto wg2 ZewT.
Zrodto okreslone przez parametr 20.05 Zrédfo we3 Zew1
wskazuje kierunek. Zmiany stanu bitow zrédia sg
interpretowane w nastgpujacy sposob:
Stan zrédta 1 | Stan zrodta 2 | Stan zrédta 3 Polecenie
(20.03) (20.04) (20.05)
0> 1 1 0 Start do
przodu
0->1 1 1 Start do tytu
Dowolny 0 Dowolny Stop
Uwagi:
* Parametr 20.02 Typ wyzw. startu Zew1 nie daje zadnego
efektu przy tym ustawieniu.
* Gdy stan zrédta 2 ma warto$é 0, przyciski Start i Stop
na panelu sterowania sg nieaktywne.
We1P: st. w przéd; | Zrédta komend startu i stopu sg wybierane przez parametry | 6
We2P: st. w tyt; 20.03 Zrodto wet Zew1, 20.04 Zrodfo we2 ZewT i 20.05
We3: stop Zrodfo we3 Zew1. Zrodto okreslone przez parametr 20.05
Zrodto we3 Zew1 okreéla zatrzymanie. Zmiany stanu bitow
zrodta sg interpretowane w nastepujgcy sposob:
Stan zrédta 1 | Stan zrédta 2 | Stan zrédta 3 Polecenie
(20.03) (20.04) (20.05)
0->1 Dowolny 1 Start do
przodu
Dowolny 0->1 1 Start do tytu
Dowolny Dowolny 0 Stop
Uwaga: Parametr 20.02 Typ wyzw. startu Zew1 nie daje
zadnego efektu przy tym ustawieniu.
Zarezerwowane 7...10
Panel sterowania Polecenia startu i stopu sg pobierane z panelu sterowania "
(lub komputera podtgczonego do ztgcza panelu sterowania).
Magistrala Polecenia startu i stopu sg pobierane z adaptera 12
komunikacyjna A komunikacyjnego A.
Uwaga: Nalezy réwniez ustawi¢ parametr 20.02 Typ wyzw.
startu Zew1 na warto$¢ Poziom.
Zarezerwowane 13
Wbudowana Polecenia startu i stopu sg pobierane z interfejsu 14
magistrala wbudowanej magistrali komunikacyjnej.
komunikacyjna Uwaga: Nalezy rowniez ustawi¢ parametr 20.02 Typ wyzw.
startu Zew1 na warto$¢ Poziom.
20.02  Typ wyzw. startu Definiuje, czy sygnat startu dla zewnetrznego miejsca Poziom
Zew1 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
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20.03  Zrédio wel Zew1 Wybiera zrédto 1 dla parametru 20.01 Komendy Zew1. DI1
Zawsze wytgczone | Zawsze wytgczone. 0
Zawsze wigczone Zawsze wigczone. 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opbéznieniach, bit 2). |4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). |6
Dl6 Wejscie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 5). |7
Zarezerwowane 8...17
Funkcja czasowa 1 | Bit 0 parametru 34.071 Stan funkcji czasowych (patrz str. 355). | 18
Funkcja czasowa 2 | Bit 1 parametru 34.071 Stan funkcji czasowych (patrz str. 355). | 19
Funkcja czasowa 3 | Bit 2 parametru 34.071 Stan funkcji czasowych (patrz str. 355). | 20
Zarezerwowane 21...23
Nadzér 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 346). 24
Nadzor 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 346). 25
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 346). 26
Inny [bit] Wybér zrodta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 206). -
20.04  Zrédio we2 Zew1 Wybiera zrédto 2 dla parametru 20.017 Komendy Zew1. DI2
Dostepne opcje zawiera opis parametru 20.03 Zrédfo we1
ZewT.
20.05  Zrédio we3 Zew1 Wybiera zrédto 3 dla parametru 20.01 Komendy Zew1. Zawsze
Dostepne opcje zawiera opis parametru 20.03 Zrédfo we1 wylgczone
ZewT.
20.06  Komendy Zew2 Wybiera zrédto polecen uruchomienia, zatrzymania i kierunku | Nie wybrano
dla zewnetrznego miejsca sterowania 2 (ZEW2).
Patrz parametr 20.21, aby okre$li¢ aktualny kierunek.
Patrz tez parametry 20.07...20.10.
Nie wybrano Nie wybrano zrédet polecen startu lub stopu. 0
We1: start Zrédto komend startu i stopu jest wybierane przez parametr | 1

20.08 Zrédto we1 Zew2. Zmiany stanu bitéw zrédta sg
interpretowane w nastepujgcy sposob:

Stan zrodta 1 (20.08) Polecenie

0-> 1(20.07 = Zbocze)

1(20.07 = Poziom) Start

0 Stop
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We1: start; We2: Zrédio okreslone przez parametr 20.08 Zrédfo wet Zew?2 jest | 2
kierunek sygnatem startu. Zrédto okreslone przez parametr 20.09
Zrédio we2 Zew2 wskazuje kierunek. Zmiany stanu bitéw
zrodta sg interpretowane w nastepujgcy sposaéb:

Stan zrodta 1 (20.08) | Stan zrédta 2 (20.09) | Polecenie
0 Dowolny Stop
0->1(20.07 = 0 Start do
Zbocze) przodu
1(20.07 = Poziom) 1 Start do tytu

We1: st. w przod; Zrédto okreslone przez parametr 20.08 Zrédfo we1 Zew?2 jest | 3
We2: st. w tyt sygnatem startu do przodu. Zrédto okreélone przez parametr
20.09 Zrédio we2 Zew?2 jest sygnatem startu do tytu. Zmiany
stanu bitéw zrédta sg interpretowane w nastepujacy sposob:

Stan zrodta 1 (20.08) | Stan zrédta 2 (20.09) | Polecenie

0 0 Stop
- =
*hoere) 0 Start do
1(20.07 = Poziom) przodu
0->1(20.07 =
0 Zbocze) Start do tytu
1(20.07 = Poziom)
1 1 Stop

We1P: start; We2: | Zrédta komend startu i stopu sg wybierane przez parametry | 4
stop 20.08 Zrodto wel Zew?2i 20.09 Zrodto we2 Zew?2. Zmiany
stanu bitéw zrddta sg interpretowane w nastepujacy sposob:

Stan zrodta 1 (20.08) | Stan zrédta 2 (20.09)| Polecenie
0->1 1 Start

Dowolny 0 Stop

Uwagi:

* Parametr 20.07 Typ wyzw. rozruchu Zew2 nie daje
zadnego efektu przy tym ustawieniu.

+ Gdy stan zrédta 2 ma wartos¢ 0, przyciski Start i Stop
na panelu sterowania sg nieaktywne.
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We1P: start; We2:
stop; We3: kier.

Zrédta komend startu i stopu sg wybierane przez parametry
20.08 Zrédio we1 Zew2 i 20.09 Zrédio we2 Zew2. Zrédto
okreslone przez parametr 20.10 Zrédto we3 Zew?2 wskazuje
kierunek. Zmiany stanu bitéw zrédta sg interpretowane

w nastepujacy sposob:

Stan zrodta 1 | Stan zrédta 2 | Stan zrodta 3

(20.08) (20.09) (20.10) Polecenie

Start do

0->1 1 0 przodu

0->1 1 1 Start do tylu

Dowolny 0 Dowolny Stop

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 przdd;
We2P: st. w tyt;
We3: stop

Zrédta komend startu i stopu sg wybierane przez parametry
20.08 Zrodto wel Zew?2, 20.09 Zrédto we2 Zew?2 i 20.10
Zrédio we3 Zew?2. Zrédio okreslone przez parametr 20.10
Zrédfo we3 Zew?2 wskazuije kierunek. Zmiany stanu bitéw
zrodia sg interpretowane w nastepujgcy sposob:

Stan zrédta 2
(20.09)

Stan zrédta 3
(20.10)

Stan zrodta 1

(20.08) Polecenie

Start do

0->1 przodu

Dowolny 1

Dowolny 0->1 1 Start do tylu

Dowolny Dowolny 0 Stop

Uwaga: Parametr 20.07 Typ wyzw. rozruchu Zew2 nie daje
zadnego efektu przy tym ustawieniu.

Zarezerwowane

Panel sterowania

Polecenia startu i stopu sg pobierane z panelu sterowania
(lub komputera podtgczonego do ztgcza panelu sterowania).

1"

Magistrala
komunikacyjna A

Polecenia startu i stopu sg pobierane z adaptera
komunikacyjnego A.

Uwaga: Nalezy réowniez ustawi¢ parametr 20.07 Typ wyzw.
rozruchu Zew2 na warto$¢ Poziom.

12

Zarezerwowane

13

Wbudowana
magistrala
komunikacyjna

Polecenia startu i stopu sg pobierane z interfejsu
wbudowanej magistrali komunikacyjnej.

Uwaga: Nalezy réwniez ustawi¢ parametr 20.07 Typ wyzw.
rozruchu Zew2 na warto$¢ Poziom.

14

20.07

Typ wyzw. rozruchu
Zew2

Definiuje, czy sygnat startu dla zewnetrznego miejsca
sterowania ZEW?2 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.

Poziom

Sygnat startu jest wyzwalany przez poziom.
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20.08  Zrédio wel Zew?2 Wybiera zrédto 1 dla parametru 20.06 Komendy Zew?2. Zawsze
Dostepne opcje zawiera opis parametru 20.03 Zrédfo we1 wytgczone
Zew.
20.09  Zrédio we2 Zew?2 Wybiera zrédto 2 dla parametru 20.06 Komendy Zew?2. Zawsze
Dostepne opcje zawiera opis parametru 20.03 Zrédfo we1 wytgczone
ZewT.
20.10  Zrédio we3 Zew2 Wybiera zrédto 3 dla parametru 20.06 Komendy Zew?2. Zawsze
Dostepne opcje zawiera opis parametru 20.03 Zrédfo we1 wylgczone
ZewT.
20.11  Tryb zatrz. wyt. Wybiera sposéb zatrzymania silnika, gdy wytagczono sygnat Wybieg
zezw. na bieg zezwolenia na bieg.
Zrédto sygnatu zezwolenia na bieg jest wybierane
przez parametr 20.12 Zrédto zezwolenia na bieg 1.
Wybieg Zatrzymanie przez wytaczenie potprzewodnikéw wyjsciowych | 0
przemiennika czestotliwosci. Silnik zwalnia wybiegiem
do zatrzymania.
OSTRZEZENIE! Jesli uzywany jest hamulec
mechaniczny, nalezy upewnic sie, ze zwalnianie
wybiegiem do zatrzymania jest bezpieczne.
Rampa Zatrzymanie zgodnie z aktywna rampa zwalniania. 1
Patrz grupa parametréw 23 Rampa wart. zad. predkosci,
str. 295.
Limit momentu Zatrzymanie zgodnie z limitami momentu (parametry 30.79 2
i 30.20).
20.12  Zrédio zezwolenia | Wybiera zrédio zewnetrznego sygnatu zezwolenia na bieg. Wybrano
na bieg 1 Jesli sygnat zezwolenia na bieg jest wytgczony, przemiennik
czestotliwosci nie uruchomi sig. Jesli urzadzenie jest juz
uruchomione, przemiennik czgstotliwosci zatrzyma sie
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 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 0). | 2
DI2 Wejécie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 1). | 3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejécie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3). | 5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 4). | 6
DI6 Wejécie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 5). | 7
Zarezerwowane 8...17
Funkcja czasowa 1 | Bit 0 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 355). | 18
Funkcja czasowa 2 | Bit 1 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 355). | 19
Funkcja czasowa 3 | Bit 2 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 355). | 20
Zarezerwowane 21...23
Nadzér 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 346). 24
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 346). 25
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 346). 26
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Zarezerwowane 27...29
FBAA MCW bit 3 Bit 3 stowa sterowania odebrany za posrednictwem interfejsu | 30
magistrali komunikacyjnej A.
Zarezerwowane 31
EFB MCW bit 3 Bit 3 stowa sterowania odebrany przez interfejs wbudowanej | 32
magistrali komunikacyjnej.
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 206). -
20.19  Zrédio zezwolenia | Wybiera zrodio sygnatu zezwolenia na start. Wybrano
na start 1 = Wigczanie zezwolenia.
Jesli sygnat zezwolenia na start jest wytaczony,
polecenie startu nie zostanie odebrane przez przemiennik.
(Wytaczenie sygnatu podczas pracy przemiennika
czestotliwosci nie spowoduje jego zatrzymania).
Patrz tez parametr 20.12 Zrédfo zezwolenia na bieg 1.
Nie wybrano 0 0
Wybrano 1. 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 2). |4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 4). |6
Dl6 Wejscie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 5). |7
Zarezerwowane 8...17
Funkcja czasowa 1 | Bit 0 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 355). | 18
Funkcja czasowa 2 | Bit 1 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 355). | 19
Funkcja czasowa 3 | Bit 2 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 355). | 20
Zarezerwowane 21...23
Nadzér 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 346). 24
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 346). 25
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 346). 26

Inny [bit]

Wybér zrodia (patrz Wyrazenia i skréty, str. 206).
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20.21  Kierunek Blokada kierunku zadanego. Definiuje kierunek przemiennika | Zadanie

czestotliwosci zamiast znaku wartos$ci zadanej, z wyjatkiem
niektérych przypadkow.
W tabeli przedstawiono aktualny obrét przemiennika
czestotliwosci jako funkcje parametru 20.21 Kierunek

i polecenia zmiany kierunku (z parametru 20.017 Komendy
ZewT lub 20.06 Komendy Zew?2).

Polecenie Zmiana Polecenie Zmiana Polecenie Zmiana kierunku
kierunku = Do przodu kierunku = Do tytu nie jest zdefiniowane

Par. 20.21

Kierunek = |Do przodu Do przodu Do przodu

Do przodu

Par. 20.21

Kierunek = |Do tytu Do tytu Do tytu

Bieg do tytu

Par. 20.21 |Do przodu, ale Do tviu. ale Do przodu

Kierunek = |+ Jedli warto$¢ zadana i, o

5 ; . « Jedli warto$é zadana

Zgdanie pochodzi z parametru :

. pochodzi z parametru
Stata, Potencjometr .
o ; Stata, PID, lub Bieg
silnika, PID, Bezpieczna . . L
‘o o prébny, to jest uzywana
predkos$¢, Ostatni, Bieg oo AN
? i w postaci niezmienione;j.
prébny lub Warto$¢ o L
zadana panelu, o Jedli warlosq zqdana
to wartosé zadana jest pochodzi z sieci albo
uzywana w postaci z pe}ra_metru Panel,
niezmienionej. Wejscie analogowe,
» Jedli wartos$é zadana goter]qometr S|(Ijnk|kai1,’| b
ochodzi z sieci, warto$¢ ezpleczna predkosc iU
P . L Ostatni, warto$¢ zadana
zadana jest uzywana w iest mNozona przez -1
postaci niezmienione;j. ! P ’

Zadanie W sterowaniu zewnetrznym kierunek jest wybierany 0
za pomocg polecenia kierunku (parametr 20.07 Komendy
ZewT lub 20.06 Komendy Zew?2).

Jesli warto$¢ zadana pochodzi z parametru Stata

(state predkosci/czestotliwosci), Potencjometr silnika,

PID, Bezpieczna wart. zad. predk., Wartos¢ zadana ostatniej

predkosci, Predko$¢ biegu probnego lub Warto$¢ 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 niezmienionej;

« jesli polecenie kierunku to Do tytu, warto$¢ zadana jest
mnozona przez -1.

Do przodu Silnik obraca sie do przodu bez wzgledu na znak zewnetrznej | 1
wartosci zadanej. Ujemne wartosci zadane sg zastgpowane
przez zero. Dodatnie warto$ci zadane sg uzywane
w niezmienionej formie.

Bieg do tytu Silnik obraca sie do tytu bez wzgledu na znak zewnetrznej 2

wartosci zadanej. Ujemne wartosci zadane sg zastgpowane
przez zero. Dodatnie warto$ci zadane sg mnozone przez -1.
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20.22  Zezwolenie na Ustawienie tego parametru na 0 zatrzymuje obracanie silnika, | Wybrano
obracanie ale nie wptywa na zadne inne warunki obracania. Ustawienie
tego parametru ponownie na 1 rozpoczyna ponowne
obracanie silnika.
Tego parametru mozna uzywac na przyktad razem
z sygnatem z zewnetrznego urzadzenia, aby uniemozliwi¢
obracanie silnika, zanim urzgdzenie begdzie gotowe.
Kiedy parametr ma warto$é 0 (obracanie silnika jest
wytgczone), bit 13 parametru 06.16 Stowo stanu 1
przemiennika ma warto$¢ 0.
Nie wybrano 0 (zawsze wytgczone). 0
Wybrano 1 (zawsze wigczone). 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 2). |4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 5). |7
Zarezerwowane 8...17
Funkcja czasowa 1 | Bit 0 parametru 34.071 Stan funkcji czasowych (patrz str. 355). | 18
Funkcja czasowa 2 | Bit 1 parametru 34.071 Stan funkcji czasowych (patrz str. 355). | 19
Funkcja czasowa 3 | Bit 2 parametru 34.071 Stan funkcji czasowych (patrz str. 355). | 20
Zarezerwowane 21...23
Nadzér 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 346). 24
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 346). 25
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 346). 26
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 206). -
20.25  WH. biegu probnego | Wybiera zrédto sygnatu zezwolenia na bieg prébny. Nie wybrano

(Zrodta sygnatéw zezwolenia na bieg probny sg wybierane
przez parametry 20.26 Zrédfo startu biegu probn. 1i20.27
Zrédio startu biegu prébn. 2).

1 = Zezwolenia na bieg prébny wigczone.

0 = Zezwolenia na bieg prébny wytaczone.

Uwagi:

* Bieg probny jest obstugiwany tylko w wektorowym trybie
sterowania.

» Bieg probny 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 (str. 172).

Nie wybrano 0. 0
Wybrano 1. 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 2). |4
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Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3). | 5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejécie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 5). | 7
Zarezerwowane 8...17
Funkcja czasowa 1 | Bit 0 parametru 34.071 Stan funkcji czasowych (patrz str. 355). | 18
Funkcja czasowa 2 | Bit 1 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 355). | 19
Funkcja czasowa 3 | Bit 2 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 355). | 20
Zarezerwowane 21...23
Nadzér 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 346). 24
Nadzor 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 346). 25
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 346). 26
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 206). -
20.26  Zrédio startu biegu | Jesli wigczane przez parametr 20.25 Wt. biegu prébnego, Nie wybrano
prébn. 1 wybiera zrédto aktywaciji funkcji biegu prébnego 1.
(Funkcja biegu prébnego 1 moze réwniez zostac
aktywowana przez magistrale komunikacyjng bez
wzgledu na parametr 20.25).
1 = Bieg probny 1 aktywny.
Uwagi:
+ Bieg prébny jest obstugiwany tylko w wektorowym trybie
sterowania.
« Jedli aktywny jest bieg probny 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 (70.02 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 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejécie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 5). |7
Zarezerwowane 8...17
Funkcja czasowa 1 | Bit 0 parametru 34.071 Stan funkcji czasowych (patrz str. 355). | 18
Funkcja czasowa 2 | Bit 1 parametru 34.071 Stan funkcji czasowych (patrz str. 355). | 19
Funkcja czasowa 3 | Bit 2 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 355). | 20
Zarezerwowane 21...23
Nadzér 1 Bit 0 parametru 32.071 Stan nadzoru (patrz str. 346). 24
Nadzor 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 346). 25
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 346). 26

Inny [bit]

Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 206).
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20.27  Zrédio startu biegu | Jesli wigczane przez parametr 20.25 WA. biegu prébnego, Nie wybrano
prébn. 2 wybiera zrédto aktywacji funkcji biegu prébnego 2.

(Funkcja biegu prébnego 2 moze réwniez zosta¢

aktywowana przez magistrale komunikacyjng bez

wzgledu na parametr 20.25).

1 = Bieg probny 2 aktywny.

Dostepne opcje zawiera opis parametru 20.26 Zrédfo startu

biegu prébn. 1.

Uwagi:

* Bieg probny jest obstugiwany tylko w wektorowym trybie
sterowania.

» Jesli aktywny jest bieg prébny 1 2, pierwszenstwo ma
bieg prébny aktywowany jako pierwszy.

» Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.

20.30  Fun. ostrz. sygn. Wybiera ostrzezenia o sygnatach zezwolenia, ktére majg 0000h

zezwol. zostac¢ zablokowane. Ten parametr zapobiega wystgpieniu
nadmiernej liczby tych ostrzezen w dzienniku zdarzen.
Gdy bit tego parametru jest ustawiony na wartos¢ 1,
powigzane ostrzezenie jest blokowane.

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 1=1
zezwolenia.

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

21.01  Tryb startu Wybiera funkcjg startu silnika dla trybu wektorowego Automa-
sterowania silnikiem, tzn. gdy parametr 99.04 Tryb tyczne
sterowania silnikiem ma ustawiong warto$¢ Wektorowy.
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 Staty czas).

* W przypadku silnikéw z magnesami trwatymi nalezy uzy¢
trybu startu Automatyczne.

+ Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.

Warto réwniez zapoznaé sie z sekcjg Magnesowanie DC

(na str. 168).

Szybkie Przemiennik czgstotliwosci 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 wybracé ten tryb,
jesli wymagany jest wysoki moment rozruchowy.




274 Parametry

Nr Nazwal/wartos¢

Opis

Dom/
EkwMK16

Staly czas

Przemiennik czestotliwosci magnesuje wstepnie silnik przed
uruchomieniem. Czas wstepnego magnesowania jest
okreslony przez parametr 21.02 Czas magnesowania. Ten
tryb nalezy wybrad, jesli jest wymagany staty czas wstepnego
magnesowania (na przyktad gdy start silnika musi by¢
zsynchronizowany ze zwolnieniem hamulca mechanicznego).
To ustawienie gwarantuje réwniez najwyzszy mozliwy
moment rozruchowy, gdy czas wstgpnego magnesowania
jest wystarczajgco dtugi.

OSTRZEZENIE! Przemiennik czestotliwosci zostanie
A uruchomiony po uptywie ustawionego czasu

magnesowania, nawet jesli magnesowanie silnika nie
zostato ukonczone. W aplikacjach, w ktérych petny moment
rozruchowy jest niezbedny, nalezy sig¢ upewnic, ze staty czas
magnesowania jest wystarczajgco dtugi do wygenerowania
petnego namagnesowania i momentu.

1

Automatyczne

Automatyczny start w wiekszosci przypadkéw gwarantuje
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.

21.02 Czas

magnesowania

Definiuje czas magnesowania wstepnego, gdy:
* parametr 21.01 Tryb startu ma ustawiong warto$¢ Stafy
czas (w trybie wektorowego sterowania silnikiem) lub
« parametr 21.19 Tryb skalarnego startu ma ustawiong
warto$¢ Staty czas lub Wzmocnienie momentu
(w trybie skalarnego sterowania silnikiem).
Po poleceniu startu przemiennik czestotliwosci
automatycznie magnesuje wstepnie silnik przez okreslony
czas. W celu zapewnienia petnego namagnesowania nalezy
ustawié te warto$¢ na takg sama lub wyzszg jak stata czasu
wirnika. Jesli warto$¢ ta nie jest znana, nalezy uzyé
orientacyjnej warto$ci podanej w ponizszej tabeli:

Znamionowa moc silnika | Staly czas

namagnesowania

<1kw >50do 100 ms

Od 1 do 10 kW > 100 do 200 ms

Od 10 do 200 kW > 200 do 1000 ms

Od 200 do 1000 kW > 1000 do 2000 ms

Uwaga: Tego parametru nie mozna zmienié, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.

500 ms

0 ... 10000 ms

Staty czas magnesowania DC.

1=1ms
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21.03

Tryb zatrzymania

Wybiera spos6b zatrzymania silnika po otrzymaniu
polecenia stopu.
Dodatkowe hamowanie jest mozliwe po wybraniu hamowania

strumieniem (patrz parametr 97.05 Hamowanie strumieniem).

Wybieg

Wybieg

Zatrzymanie przez wytgczenie potprzewodnikow wyjsciowych

przemiennika czestotliwosci. Silnik zwalnia wybiegiem

do zatrzymania.
OSTRZEZENIE! Jesli uzywany jest hamulec
mechaniczny, nalezy upewnié sie, ze zwalnianie
wybiegiem do zatrzymania jest bezpieczne.

Rampa

Zatrzymanie zgodnie z aktywng rampg zwalniania.
Patrz grupa parametréw 23 Rampa wart. zad. predkos$ci
na stronie 295 lub 28 tancuch w. zad. czestotliwo$ci

na stronie 372.

Limit momentu

Zatrzymanie zgodnie z limitami momentu (parametry 30.79
i 30.20). Ten tryb jest dostepny tylko w trybie wektorowego
sterowania silnikiem.

21.04

Tryb zatrzymania
awaryjnego

Wybiera sposéb zatrzymania silnika po otrzymaniu polecenia
awaryjnego zatrzymania.

Zrédto sygnatu awaryjnego zatrzymania jest wybierane
przez parametr 21.05 Zrédfo zatrzymania awar..

Zatrzymanie
wg rampy
(Off1)

Zatrzymanie wg
rampy (Off1)

Gdy przemiennik czestotliwosci jest uruchomiony:

* 1 =Normalna praca.

* 0= Normalne zatrzymanie zgodnie ze standardowg rampa
zwalniania zdefiniowang dla okreslonego typu wartosci
zadanej (patrz sekcja Kontrola nagtego przyspieszenia,
str. 172). Po zatrzymaniu przemiennika czestotliwosci
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.

Zatrzymanie
wybiegiem (Off2)

Gdy przemiennik czestotliwosci jest uruchomiony:
* 1 =Normalna praca.

+ 0 = Zatrzymanie wybiegiem.

Gdy przemiennik czestotliwosci jest zatrzymany:
* 1 = Uruchamianie dozwolone.

* 0 = Uruchamianie niedozwolone.

Awar. zatrz. wg
rampy (Off3)

Gdy przemiennik czestotliwosci jest uruchomiony:

* 1 =Normalna praca.

+ 0= Zatrzymanie zgodnie z rampg zatrzymania awaryjnego
zdefiniowang w parametrze 23.23 Czas zatrz. awaryjnego.
Po zatrzymaniu przemiennika czestotliwo$ci mozna go
uruchomi¢ ponownie, usuwajac sygnat zatrzymania
awaryjnego i zmieniajac sygnat startu z wartosci 0 na 1.

Gdy przemiennik czestotliwosci jest zatrzymany:

* 1 = Uruchamianie dozwolone.

* 0 = Uruchamianie niedozwolone.
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21.05  Zrédio zatrzymania | Wybiera zrédio sygnatu awaryjnego zatrzymania. Tryb stopu | Nieaktywne
awar. jest wybierany przez parametr 21.04 Tryb zatrzymania (prawda)
awaryjnego.
0 = Zatrzymanie awaryjne aktywne.
1 = Normalna praca
Uwaga: Tego parametru nie mozna zmienic, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.
Aktywne (fatsz) 0.
Nieaktywne 1. 1
(prawda)
Zarezerwowane 2
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 0). |3
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 1). |4
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 2). |5
Dl4 Wejécie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3). | 6
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit4). |7
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 5). | 8
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 206). -
21.06  Limit predko$ci Definiuje limit predkos$ci zerowej. Silnik jest zatrzymywany 30,00
zerowej zgodnie z rampa predkosci (gdy wybrano zatrzymanie obr./min
zgodnie z rampg lub uzyto czasu zatrzymania awaryjnego)
do osiggnigcia zdefiniowanego limitu predkosci zerowe;j.
Po opdznieniu predkosci zerowe;j silnik zwalnia wybiegiem
do zatrzymania.
0,00... Limit predkosci zerowej. Patrz
30000,00 obr./min parametr

46.01
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21.07  Opodz. predkosci Definiuje op6znienie dla funkcji opdznienia predkosci 0ms
zerowej zerowej. Funkcja jest uzywana w aplikacjach, w przypadku

ktorych wymagane jest ptynne i szybkie ponowne
uruchomienie. Podczas opdznienia przemiennik
czestotliwosci zna doktadng pozycjg wirnika.

Bez opdznienia predko$ci zerowej:

Przemiennik czestotliwosci otrzymuje polecenie stopu

i hamuje zgodnie z rampa. Gdy rzeczywista predkos$¢ silnika
spada ponizej wartosci parametru 271.06 Limit predkosci
zerowej, modulacja inwertera zostaje zatrzymana i silnik
zwalnia do zatrzymania.

Warto$¢ zadana

Kontroler predkosci wytgczony:
silnik zwalnia do zatrzymania.

——————— 21.06 Limit predko$ci zerowej

Czas

Z opdznieniem predkosci zerowej:

Przemiennik czgstotliwosci otrzymuje polecenie stopu

i hamuje zgodnie z rampa. Gdy rzeczywista predkos$¢ silnika
spada ponizej wartosci parametru 271.06 Limit predkosci
zeroweyj, 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. Opdznienie predkosci zerowej
moze by¢ uzywane, na przyktad razem z funkcjg biegu
prébnego.

Warto$¢ zadana

Kontroler predkos$ci pozostaje
aktywny. Silnik zmniejsza
predkos$¢ do rzeczywistej
predkosci zerowej.

_______ 21.06 Limit predkosci
> zerowej

Opoznienie Czas

0 ... 30000 ms Opodznienie predkosci zerowe;j. 1=1ms
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21.08  Sterowanie pradem | Aktywuje/dezaktywuije funkcje trzymania DC i magnesowania | 0000b
DC dodatkowego. Patrz sekcja Magnesowanie DC (str. 168).
Uwaga: Magnesowanie DC powoduje nagrzewanie silnika.
W zastosowaniach, w ktérych wymagane sg dtugie czasy
magnesowania DC, nalezy uzywac silnikéw wentylowanych
zewnetrznie. Jesli okres magnesowania DC jest dtugi,
magnesowanie DC nie moze zapobiec obracaniu watu
silnika, jesli silnik ma state obcigzenie.
Bit Nazwa Wart.
0 Trzymanie DC |1 = Wiaczenie trzymania DC. Patrz sekcja Trzymanie DC (str. 169).

Uwaga: Funkcja trzymania DC nie ma zadnego wptywu, jesli sygnat

startu jest wylgczony.

1 Magnesowani |1 = Wigczanie magnesowania dodatkowego. Patrz sekcja Ustawienia i
e dodatkowe |diagnostyka (str. 169).

Uwagi:

* Magnesowanie dodatkowe jest dostepne tylko wtedy, gdy wybranym
trybem zatrzymania jest hamowanie zgodnie z rampg (patrz opis
parametru 21.03 Tryb zatrzymania).

2 Hamulec DC |1 = Wigczenie hamulca DC.
3...15 |Zarezerwowane
0000b...0011b Opcje magnesowania DC. 1=1
21.09  Trzymanie Definiuje trzymanie predkosci DC w trybie sterowania 5,00 obr./min
predkosci DC predkoscig. Patrz parametr 21.08 Sterowanie prgdem DC
i sekcja Trzymanie DC (str. 169).
0,00... Predkos$¢ trzymania DC. Patrz par.
1000,00 obr./min 46.01
21.10  Wart. zadana pradu | Definiuje prad trzymania DC jako procentowg warto$¢ pradu | 30,0%
DC znamionowego silnika. Patrz parametr 21.08 Sterowanie
pradem DC i sekcja Magnesowanie DC (str. 168).
Po uptywie 100 sekund magnesowania dodatkowego
maksymalny pragd magnesowania jest ograniczony
do prgdu magnesowania odpowiadajgcemu aktualnej
wartosci zadanej strumienia.
0,0...100,0% Prad trzymania DC. 1=1%
21.11  Czas Definiuje czas, przez jaki magnesowanie dodatkowe jest Os
magnesowania aktywne po zatrzymaniu silnika. Pragd magnesowania jest
dodatk. okreslony przez parametr 21.10 Wart. zadana pradu DC.
Patrz parametr 21.08 Sterowanie prgdem DC.
0...3000 s Czas magnesowania dodatkowego. 1=1s
21.14  Zrédto wej. nagrz. Wybiera zrédto sterowania wstgpnym nagrzewaniem silnika. | Wyt.
wstep. Stan nagrzewania jest wyswietlany jako bit 2 parametru 06.21
Stowo stanu 3 przemiennika.
Uwagi:
* Funkcja nagrzewania wymaga, aby funkcja STO nie
byta wyzwolona.
* Funkcja nagrzewania wymaga, aby przemiennik
czestotliwosci nie miat btedu.
Wiyt 0. Nagrzewanie wstgpne jest zawsze dezaktywowane. 0
Wt 1. Nagrzewanie wstepne jest zawsze aktywowane, gdy 1

przemiennik czestotliwosci zostanie zatrzymany.
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DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (70.02 Stan DI po opéznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 2). |4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). |6
Dl6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 5). |7
Nadzor 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 346). 8
Nadzor 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 346). 9
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 346). 10
Funkcja czasowa 1 | Bit 0 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 355). | 11
Funkcja czasowa 2 | Bit 1 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 355). | 12
Funkcja czasowa 3 | Bit 2 parametru 34.071 Stan funkcji czasowych (patrz str. 355). | 13
Bit 0 uzytkownika Bit 12 parametru 06.01 Gtéwne stowo sterowania 16
MCW (patrz str. 219).
Bit 1 uzytkownika Bit 13 parametru 06.01 Gféwne stowo sterowania 17
MCW (patrz str. 219).
Bit 2 uzytkownika Bit 14 parametru 06.01 Gféwne stowo sterowania 18
MCW (patrz str. 219).
Bit 3 uzytkownika Bit 15 parametru 06.01 Gféwne stowo sterowania 19
MCW (patrz str. 219).
Inny [bit] Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 206). -
21.15 Czas opdzn. nagrz. | Definiuje czas opdznienia przed rozpoczeciem nagrzewania |60 s
wstepnego. wstepnego po zatrzymaniu przemiennika czestotliwosci.
10...3000 s Czas op6znienia nagrzewania wstepnego. 1=1s
21.16  Prad nagrzew. Definiuje prad DC stuzgcy do nagrzewania silnika. Warto$¢ to | 0,0%
wstepnego procentowa warto$¢ prgdu znamionowego silnika.
0,0...30,0% Prad nagrzewania wstepnego. 1=1%
21.18  Czas autom. Silnik moze zosta¢ automatycznie uruchomiony po krétkim 100s
restartowania zaniku zasilania za pomoca funkcji automatycznego
ponownego uruchomienia. Patrz sekcja Automatyczne
restartowanie (strona 180).
Gdy wartosc¢ tego parametru wynosi 0,0 sekund, automatyczne
ponowne uruchamianie jest wytgczone. W przeciwnym
razie parametr definiuje maksymalny okres braku zasilania,
po ktérym dokonywana jest préba ponownego uruchomienia.
Nalezy pamigtac, Ze ten czas obejmuje réwniez opdznienie
wstepnego fadowania DC. Patrz tez parametr 21.34 Wymus$
aut. restart.
Ten parametr ma zastosowanie tylko wtedy, gdy parametr
95.04 Zasilanie karty sterowania ma ustawiong warto$¢
Zewnetrzne 24 V.
OSTRZEZENIE! Przed aktywacjg funkcji nalezy
A sie upewnic¢, ze nie spowoduje to wystgpienia
niebezpiecznych sytuaciji. Funkcja automatycznie
uruchamia ponownie przemiennik czestotliwosci i kontynuuje
dziatanie po przerwie w zasilaniu.
0,0s Automatyczne ponowne uruchamianie wytgczone. 0
0,1...10,0 s Maksymalny okres braku zasilania. =1s
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21.19  Tryb skalarnego
startu

Wybiera funkcje startu silnika dla trybu skalarnego sterowania

silnikiem, tzn. gdy parametr 99.04 Tryb sterowania silnikiem

ma ustawiong warto$¢ Skalarne.

Uwagi:

* Funkcja startu dla trybu wektorowego sterowania silnikiem
jest wybierana za pomoca parametru 21.07 Tryb startu.

* W przypadku silnikéw z magnesami trwatymi nalezy uzy¢
trybu startu Automatyczne.

+ Tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy przemiennik
czestotliwosci jest uruchomiony.

Warto réwniez zapoznacé sie z sekcjg Magnesowanie DC

(na str. 168).

Normalny

Normalny

Natychmiastowy start z predkos$ci zerowe;j.

Staly czas

Przemiennik czestotliwosci magnesuje wstegpnie silnik
przed uruchomieniem. Czas wstepnego magnesowania jest
okreslony przez parametr 21.02 Czas magnesowania.
Ten tryb nalezy wybrag, jesli jest wymagany staty czas
wstepnego magnesowania (na przykfad gdy 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 uzywac¢ do uruchamiania
obracajgcego sie silnika.
OSTRZEZENIE! Przemiennik czestotliwosci zostanie
A uruchomiony po uptywie ustawionego czasu
wstepnego magnesowania, nawet jesli
magnesowanie silnika nie zostato ukonczone. W aplikacjach,
w ktérych petny moment rozruchowy jest niezbedny, nalezy
sie upewnic, ze staty czas magnesowania jest wystarczajaco
dtugi do wygenerowania petnego namagnesowania
i momentu.

Automatyczne

Przemiennik czgstotliwo$ci automatycznie wybiera
prawidtowg czestotliwos¢ wyjsciowa, aby uruchomic
obracajacy sie¢ silnik. Jest to przydatne do lotnych startow:
jesli silnik juz sig obraca, przemiennik czestotliwosci
wystartuje ptynnie przy biezgcej czestotliwosci.

Uwaga: Nie mozna uzywa¢ w systemach z wieloma
silnikami.
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Wzmocnienie
momentu

Przemiennik czgstotliwosci wstgpnie magnesuije silnik przed
uruchomieniem. Czas wstepnego magnesowania jest
okreslony przez parametr 21.02 Czas magnesowania.
Wzmocnienie momentu jest stosowane tylko przy
uruchamianiu. Wzmocnienie momentu jest zatrzymywane,
gdy czestotliwo$¢ wyjsciowa przekroczy 40% czestotliwosci
znamionowej lub osiggnie warto$¢ zadang. Patrz parametr
21.26 Prad podbicia momentu.
Nalezy wybra¢ ten tryb, jesli wymagany jest wysoki moment
rozruchowy.
Uwaga: Tego trybu nie mozna uzywa¢ do uruchamiania
obracajgcego sie silnika.

OSTRZEZENIE! Przemiennik czestotliwosci zostanie
A uruchomiony po uptywie ustawionego czasu

wstepnego magnesowania, nawet jesli
magnesowanie silnika nie zostato ukofczone. W aplikacjach,
w ktorych petny moment rozruchowy jest niezbedny, nalezy
sie upewnié, ze staty czas magnesowania jest wystarczajgco

dtugi do wygenerowania petnego namagnesowania
i momentu.

3

Automatyczny +
wzmocnienie

Automatyczny start ze wzmocnieniem momentu.
Automatyczny start jest wykonywany jako pierwszy i silnik
jest magnesowany. Jesli wykryto predkos$¢ réwna zero,
stosowane jest wzmocnienie momentu.

Lotny start

Przemiennik czgstotliwosci automatycznie wybiera
prawidtowg czestotliwosé wyjsciowa, aby uruchomic
obracajacy sie silnik. Jesli silnik juz sie obraca, przemiennik
czestotliwosci wystartuje ptynnie przy biezgcej czestotliwosci.
— Ten tryb spowoduje uruchomienie silnika ze sterowaniem
wektorowym i przetgczenie w locie na sterowanie skalarne po
znalezieniu predkosci silnika.

W poréwnaniu z trybem automatycznego startu, tryb lotnego
startu szybciej wykrywa predkos$¢ silnika. Tryb lotnego startu
wymaga dokfadniejszych informacji o modelu silnika. Z tego
powodu statyczny bieg identyfikacyjny jest wykonywany
automatycznie, gdy przemiennik czestotliwosci jest
uruchomiany po raz pierwszy po wybraniu trybu lotnego
startu. Warto$ci z tabliczki znamionowej silnika powinny by¢
doktadne. Nieprawidtowe wartosci z tabliczki znamionowej
mogg spowodowacé obnizenie skutecznos$ci uruchamiania.
Uwaga: Podczas lotnego startu przemiennik czestotliwosci
bedzie poczgtkowo dziatat w trybie sterowania wektorowego.
Dlatego w przypadku uzywania startu lotnego znamionowe
ustawienie pradu przemiennika czestotliwo$ci musi miesci¢
sie w zakresie dozwolonym w trybie sterowania
wektorowego. Patrz parametr 99.06 Prgd znamionowy
silnika.

Lotny start +
wzmocnienie

Lotny start ze wzmocnieniem momentu.

Lotny start jest wykonywany jako pierwszy i silnik jest
magnesowany. Jesli wykryto predkos$¢ réwng zero,
stosowane jest wzmocnienie momentu.

21.21

Czestotliwosé
trzymania DC

Definiuje czestotliwo$¢ trzymania pradem DC, ktéra jest
uzywana zamiast parametru 21.09 Trzymanie predkosci DC,
gdy silnik pracuje w trybie czestotliwosci skalarnej. Patrz
parametr 21.08 Sterowanie pradem DC i sekcja Trzymanie
DC (str. 169).

5,00 Hz

0,00...1000,00 Hz

Czestotliwos$é trzymania DC.

1=1Hz
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21.22

Opodznienie startu

Definiuje opéznienie startu. Po spetnieniu warunkéw startu
przemiennik czestotliwosci czeka na uptyniecie czasu
opdznienia, a nastepnie uruchamia silnik. Podczas opdznienia
wyswietlane jest ostrzezenie AFE9 Opdznienie startu.
Opéznienie startu moze by¢ uzywane ze wszystkimi

trybami startu.

0,00s

0,00...60,00 s

Opédznienie startu

1=1s

21.23

Ptynny start

Wybiera wymuszony tryb obracania wektorem pradu przy
niskich predkosciach. Jesli wybrano ptynny start,
wspoitczynnik przyspieszenia jest ograniczony przez czasy
rampy przyspieszania i zwalniania. Jesli proces zasilany
silnikiem synchronicznym z magnesami trwatymi ma duzg
inercje, zalecane sg wolne czasy rampy.

Moze by¢ uzywane wytgcznie dla silnikéw synchronicznych
z magnesami trwatymi.

Wytaczone

Wylgczone

Wytaczone.

Zawsze wigczone

Zawsze wigczone.

Tylko start

Wigczone podczas uruchamiania silnika.

21.24

Prad ptynnego
startu

Prad uzywany przy obrotach wektora pradu przy niskich
predkosciach. Zwigksza prad ptynnego startu, jesli wymaga
tego zastosowanie. Nalezy zminimalizowa¢ wahania watu
silnika. Nalezy pamietac, ze doktadne sterowanie momentem
nie jest mozliwe w trybie obracania wektora pradu.

Moze by¢ uzywane wytgcznie dla silnikdw synchronicznych
z magnesami trwatymi.

50,0%

10,0...200,0%

Wartos$¢ to procentowa warto$é pradu znamionowego silnika.

1=1%

21.25

Predko$c¢ ptynnego
startu

Czestotliwos$¢ wyjsciowa, do ktérej uzywane jest obracanie
wektora pradu. Patrz parametr 21.19 Tryb skalarnego startu.
Moze by¢ uzywane wytgcznie dla silnikdw synchronicznych
z magnesami trwatymi.

10,0%

2,0...100,0%

Warto$¢ to procentowa warto$é czestotliwosci
znamionowe;j silnika.

1=1%

21.26

Prad podbicia
momentu

Definiuje maksymalny prad dostarczany do silnika,

gdy parametr 21.19 Tryb skalarnego startu jest ustawiony
na warto$é Wzmocnienie momentu (patrz strona 287).
Warto$¢ parametru to procentowa warto$¢ pradu
znamionowego silnika. Warto$¢ znamionowa tego
parametru to 100,0%.

Wzmocnienie momentu jest stosowane tylko przy
uruchamianiu i koAczy sig, gdy czestotliwo$¢ wyjsciowa
przekroczy 40% czestotliwosci znamionowej lub osiggnie
warto$¢ zadana.

Uzycie jest mozliwe tylko w skalarnym trybie sterowania
silnikiem.

100,0%

15,0...300,0%

Warto$¢ to procentowa warto$é prgdu znamionowego silnika.

1=1%

21.27

Czas podbicia
momentu

Definiuje minimalny i maksymalny czas wzmocnienia momentu.

Jesli czas wzmocnienie momentu wynosi mniej niz 40%
czasu przyspieszania czestotliwosci (patrz opis parametrow
28.72 i 28.74), wéwczas czas wzmocnienia momentu jest
ustawiany na warto$¢ wynoszacg 40% warto$ci czasu
przyspieszania czgstotliwosci.

20,0s

0,0...60,0 s

Znamionowy czas silnika.
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21.30

Tryb zatrzymania

kompensacji predk.

Wybiera metode uzywang do zatrzymania przemiennika
czestotliwosci. Warto réwniez zapoznac sie z sekcjg
Zatrzymanie z kompensacjg predkosci (strona 177).
Zatrzymanie z kompensacjg predkosci jest aktywne tylko, jesli
« tryb pracy to nie moment oraz

« parametr 21.03 Tryb zatrzymania to Rampa lub

« parametr 20.11 Tryb zatrz. wyt. zezw. na bieg to Rampa

(w przypadku ustawienia Brak zezwolenia na bieg).

Wiyt.

Wyt

Zatrzymanie zgodnie z parametrem 21.03 Tryb zatrzymania,
bez zatrzymania z kompensacjg predkosci.

Kompensacja
predkosci W przod

Jesli kierunek obrotu to do przodu, kompensacja predkosci
jest uzywana do hamowania na statej odlegtos$ci. Réznica
predkosci (pomiedzy uzywang predkoscig i maksymalng
predkoscia) jest kompensowana przez uruchomienie
przemiennika czestotliwosci z biezacg predkoscig zanim
silnik zatrzyma sig na podstawie rampy.

Jesli kierunek obrotéw to do tytu, przemiennik czestotliwosci
zatrzyma sie zgodnie z rampa.

Kompensacja
predkosci W tyt

Jesli kierunek obrotu to do tytu, kompensacja predkosci
jest uzywana do hamowania na statej odlegtosci. R6znica
predkosci (pomiedzy uzywang predkoscig i maksymalng
predkoscia) jest kompensowana przez uruchomienie
przemiennika czestotliwosci z biezacg predkoscig zanim
silnik zatrzyma sig na podstawie rampy.

Jesli kierunek obrotéw to do przodu, przemiennik
czestotliwosci 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 (pomiedzy uzywang predkoscig i maksymalng
predkoscia) jest kompensowana przez uruchomienie
przemiennika czestotliwosci z biezacg predkoscig zanim
silnik zatrzyma sig na podstawie rampy.

21.31

Opodzn. zatrz. z
komp. predk.

To opdznienie dodaje odlegto$¢ do catkowitej odlegtosci
przebytej podczas zatrzymania z maksymalnej predkosci.
Ta warto$¢ jest uzywana do zmiany odlegto$ci, aby byta
zgodna z wymaganiami i przebyta odlegto$¢ nie zalezata
wylgcznie od wspétczynnika zwalniania.

0,00s

0,00...1000,00 s

Opodznienie predkosci.

1=1s

21.32

Prog zatrz.
kompens.predk.

Ten parametr ustawia prég predkosci, ponizej ktérego funkcja
zatrzymania z kompensacjg predkosci jest wytgczana. W tym
zakresie predkosci nie dokonuje sie préby zatrzymania

z kompensacjg predkosci, a przemiennik czgstotliwosci
zatrzymuje sie w normalny sposob, uzywajac opcji rampy.

10%

0...100%

Prog predkoéci jako warto$¢ procentowa znamionowej
predkosci silnika.

1=1%

21.34

Wymus aut. restart.

Wymusza automatyczne restartowanie. Ten parametr ma
zastosowanie tylko wtedy, gdy parametr 95.04 Zasilanie karty
sterowania ma ustawiong warto$¢ Zewnetrzne 24 V.

Wytacz

Wylacz

Automatyczne ponowne uruchamianie wytgczone. Parametr
21.18 Czas autom. restartowania jest stosowany, jesli jego
wartos$¢ przekracza 0,0 s.
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Wigczone Automatyczne ponowne uruchamianie wtgczone. Parametr 1
21.18 Czas autom. restartowania jest ignorowany.
Przemiennik czestotliwosci nigdy nie zostanie wytgczony
awaryjnie z powodu za niskiego napigcia, a sygnat startu
jest zawsze wigczony. Po przywrdceniu napigcia DC
kontynuowana jest normalna praca.
21.35 Moc nagrz. Definiuje moc stuzacg do nagrzewania silnika. 0,00
wstepnego
0,00...10,00 kW Moc nagrzewania wstepnego. 100 =1 kW
21.36  Jedn. nagrz. Okresla, czy nagrzewanie wstepne jest podawane jako prad, | Prad
wstepnego czy jako moc.
Prad 0
Moc 1
22 Wybér wart. zadanej | Wybér wartosci zadanej predkosci; ustawienia
predkosci potencjometru silnika.
Patrz schematy fafcucha sterowania na stronach 620...625.
22.01  Nieograniczona Wyswietla wyjscie bloku wyboru warto$ci zadanej predkosci. | -
w.zad. predk. Patrz schemat taricucha sterowania na stronie 621.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,00 ... Warto$¢ wybranej predkosci zadanej. Patrz
30000,00 obr./min parametr

46.01
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2211 W. zad. pred. 1 Wybiera zrédto wartosci zadanej predkosci 1 ZEW1. Panel
Zew1 Dwa zrédta sygnatéw mogg zostaé zdefiniowane za pomocg | Sterowania
tego parametru i parametru 22.12 W. zad. pred. 2 Zew1. (ZanS?ﬁa
Funkcja matematyczna (22.13 Funkcja pred. Zew1) wartos¢
zastosowana dla dwdch sygnatéw tworzy warto$é zadang zadana)
ZEW1 (A na rysunku ponizej).
Zrédto cyfrowe wybrane za pomoca parametru 19.11 Wybér
Zew1/Zew2 moze byé uzywane do przetgczania pomigdzy
warto$cig zadang ZEW1 i odpowiednig wartoscig zadang
ZEW?2 zdefiniowanymi za pomocg parametréw 22.18 W. zad.
pred. 1 Zew2, 22.19 W. zad. pred. 2 Zew2 i 22.20 Funkcja
pred. Zew?2 (B na rysunku ponizej).
22.11
22.13
0 —
Al —] Warto$¢ zadana
FB — N |—
...... ADD
Inny —| SUB |—o
MUL o ] @
22.12 ‘E MIN o ZEWT
0 — MAX |——o°
Al —
FB —| C\ —
Im’)" ] 19.11
v | | 0
B
22.18 |7
22.20
0 pu—
Al — Warto$¢ zadana
A (\ —
oy —LADD [—o ZEW2
] SUB —o
] MUL o _
22.19 HLMIN —o
o0 T max f——-o
Al —
FB —| 6 —
Inny —
Zero Brak. 0
Skalowane Al1 12.12 Warto$¢ skalowana Al1 (patrz strona 240). 1
Skalowane Al2 12.22 Warto$¢ skalowana Al2 (patrz strona 242). 2
Zarezerwowane 3
W. zad. 03.05 W. zad. 1 mag. kom. A (patrz strona 213). 4
1 mag. kom. A
W. zad. 03.06 W. zad. 2 mag. kom. A (patrz strona 213). 5
2 mag. kom. A
Zarezerwowane 6...7
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W. zad. EFB 1 03.09 Wart. zadana 1 EFB (patrz strona 213). 8
EFB — warto$¢ 03.10 Wart. zadana 2 EFB (patrz strona 274). 9
zadana 2
Zarezerwowane 10...14
Potencjometr 22.80 Akt. w. zad. potencj. silnika (wyj$cie potencjometru 15
silnika silnika).
PID 40.01 PID procesu: akt. wart. wyj. (wyjscie regulatora 16
PID procesu).
Wejscie 11.38 Wej. czest. 1: wart. akt. (gdy wejsécie DI5 jest uzywane | 17
czestotliwosciowe | jako wejscie czestotliwosciowe).
Panel sterowania Warto$¢ zadana panelu sterowania (03.01 Wartos$¢ zadana 18
(zapisana warto$¢ | panelu, patrz strona 213) zapisana przez system sterowania
zadana) dla lokalizacji, gdzie zwracane wartos$ci sterowania sg
uzywane jako warto$¢ zadana.
Warto$¢ zadana
A I ® Wartos¢ zadana ZEW1
X- X- =% - W X Warto$¢ zadana ZEW2
— Aktywna warto$¢ zadana
+ Nieaktywna warto$¢ zadana
—o—0o0—9-0--0
‘ >t
ZEW1 -> ZEW2
Panel sterowania Warto$¢ zadana panelu sterowania (03.01 Wartos$¢ zadana 19
(skopiowana wart. | panelu, patrz strona 213) dla poprzedniego miejsca
zadana) sterowania jest uzywana, gdy miejsce sterowania zmienia
sie, jesli wartosci zadane dla dwéch miejsc sg tego samego
typu (na przyktad czestotliwosé/predkosé/moment/PID). W
przeciwnym razie aktualny sygnat jest uzywany jako nowa
warto$¢ zadana.
Warto$¢ zadana
| ® Warto$¢ zadana ZEW1
% Warto$¢ zadana ZEW2
- — Aktywna warto$¢ zadana
‘e - 9. + Nieaktywna warto$¢ zadana
T L i}
ZEW1 -> ZEW2
Inny Wybor zrédta (patrz Wyrazenia i skréty, str. 206). -
22.12 W. zad. pred. 2 Wybiera zrédto wartosci zadanej predkosci 2 ZEW1. Zero
Zew1 Dostepne opcje i wykres wyboru zrédta warto$ci zawiera opis
parametru 22.11 W. zad. pred. 1 Zew1.
22.13  Funkcja pred. Zew1 | Wybiera funkcje matematyczng stosowang pomiedzy Warto$¢
zrodtami warto$ci zadanej wybranymi za pomoca parametréw | zadana 1
22.11 W. zad. pred. 1 Zew1i 22.12 W. zad. pred. 2 Zew1.
Patrz wykres przy parametrze 22.11 W. zad. pred. 1 Zew1.
Warto$¢ zadana 1 Sygnat wybrany za pomocg parametru 22.11 W. zad. pred. 1 |0
ZewT jest uzywany jako warto$¢ zadana predkosci 1
(nie jest stosowana zadna funkcja).
Dodaj (w. zad. 1 + | Suma zrédet warto$ci zadanej jest uzywana jako warto$¢ 1
w. zad. 2) zadana predkosci 1.
Odejmij (w. zad. 1 - | Réznica (22.11 W. zad. pred. 1 Zew1 —22.12 W. zad. pred. 2 | 2
w. zad. 2) ZewT) zrédet wartosci zadanej jest uzywana jako warto$¢

zadana predkosci 1.
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Pomnéz (w. zad. lloczyn zrédet warto$ci zadanej jest uzywany jako warto$¢ 3
1 xw. zad. 2) zadana predkosci 1.
Minimum (w. zad. 1, | Zrédto o mniejszej warto$ci zadanej jest uzywane jako 4
w. zad. 2) warto$¢ zadana predkosci 1.
Maksimum (w. zad. | Zrédto o wiekszej wartosci zadanej jest uzywane jako warto$é | 5
1, w. zad. 2) zadana predkosci 1.
22.18 W. zad. pred. 1 Wybiera zrédto wartosci zadanej predkosci 1 ZEW2. Zero
Zew2 Dwa zrédta sygnatéw mogg zosta¢ zdefiniowane za pomoca
tego parametru i 22.19 W. zad. pred. 2 Zew?2. Funkcja
matematyczna (22.20 Funkcja pred. Zew?2) zastosowana dla
dwoch sygnatow tworzy warto$¢ zadang ZEW2. Patrz wykres
przy parametrze 28.11 W. zad. czest. 1 Zew1.
Zero Brak. 0
Skalowane Al1 12.12 Wartosc skalowana Al1 (patrz strona 240). 1
Skalowane Al2 12.22 Wartosc skalowana Al2 (patrz strona 242). 2
Zarezerwowane 3
W. zad. 1 mag. 03.05 W. zad. 1 mag. kom. A (patrz strona 213). 4
kom. A
W. zad. 2 mag. 03.06 W. zad. 2 mag. kom. A (patrz strona 213). 5
kom. A
Zarezerwowane 6...7
W. zad. EFB 1 03.09 Wart. zadana 1 EFB (patrz strona 213). 8
W. zad. EFB 2 03.10 Wart. zadana 2 EFB (patrz strona 214). 9
Zarezerwowane 10...14
Potencjometr 22.80 Akt. w. zad. potencj. silnika (wyjscie potencjometru 15
silnika silnika).
PID 40.01 PID procesu: akt. wart. wyj. (wyj$cie regulatora PID 16
procesu).
Wejscie 11.38 Wej. czest. 1: wart. akt. (gdy wejscie DI5 jest uzywane |17
czestotliwosciowe | jako wejscie czestotliwosciowe).
Panel sterowania Warto$¢ zadana panelu sterowania (03.01 Warto$¢ zadana 18

(zapisana warto$¢
zadana)

panelu, patrz strona 213) zapisana przez system sterowania
dla lokalizacji, gdzie zwracane wartosci sterowania sg
uzywane jako warto$¢ zadana.

Wartos¢ zadana
A I ® Warto$¢ zadana ZEW1
X- X- =% - W X Warto$¢ zadana ZEW2
=— Aktywna warto$¢ zadana
—o—o—¢-0- + Nieaktywna warto$¢ zadana

-t

T
ZEW1 -> ZEW2
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Panel sterowania Wartos$¢ zadana panelu sterowania (03.01 Warto$¢ zadana 19
(skopiowana wart. | panelu, patrz strona 213) dla poprzedniego miejsca
zadana) sterowania jest uzywana, gdy miejsce sterowania zmienia
sie, jesli wartosci zadane dla dwdch miejsc sg tego samego
typu (na przyktad czestotliwo$é/predkosé/moment/PID).
W przeciwnym razie aktualny sygnat jest uzywany jako nowa
warto$¢ zadana.
Warto$¢ zadana
| ® Warto$¢ zadana ZEW1
X Warto$¢ zadana ZEW2
- =— Aktywna warto$¢ zadana
‘e - - - Nieaktywna warto$¢ zadana
T >
ZEW1 -> ZEW2
Inny Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 206). -
22.19  W. zad. pred. 2 Wybiera zrédto wartosci zadanej predkosci 2 ZEW2. Zero
Zew2 Dostepne opcje i wykres wyboru zrédta warto$ci zawiera
opis parametru 22.18 W. zad. pred. 1 Zew2.
22.20  Funkcja pred. Zew2 | Wybiera funkcje matematyczna realizowang pomigdzy Wartosc¢
zrodtami warto$ci zadanej wybranymi za pomoca parametréw | zadana 1
22.18 W. zad. pred. 1 Zew2i 22.19 W. zad. pred. 2 Zew?2.
Patrz wykres przy parametrze 22.18 W. zad. pred. 1 Zew2.
Wartos$¢ zadana 1 Sygnat wybrany za pomocga parametru W. zad. pred. 1 Zew2 |0
jest uzywany jako warto$é zadana predkosci 1 (nie jest
stosowana zadna funkcja).
Dodaj (w. zad. Suma zrédet wartosci zadanej jest uzywana jako wartos$¢ 1
1+ w. zad. 2) zadana predkosci 1.
Odejmij (w. zad. Roéznica (22.11 W. zad. pred. 1 Zew1 —22.12 W. zad. pred. 2 | 2
1-w. zad. 2) ZewT) zrédet wartosci zadanej jest uzywana jako wartos$¢
zadana predkosci 1.
Pomnoz (w. zad. lloczyn zrédet warto$ci zadanej jest uzywany jako warto$é 3
1 xw. zad. 2) zadana predkosci 1.
Minimum (w. zad. Zrodio o mniejszej wartosci zadanej jest uzywane jako 4
1, w. zad. 2) warto$¢ zadana predkosci 1.
Maksimum Zrédto o wigkszej wartosci zadanej jest uzywane jako wartosé | 5

(w. zad. 1, w. zad. 2)

zadana predkosci 1.
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Opis

22.21

Funkcja stafej
predkosci

Okresla sposéb wyboru predkosci statych oraz to, czy sygnat | 0001b
kierunku obrotu jest uwzgledniany podczas stosowania nowej

predkosci statej.

Bit Nazwa

Informacja

0 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
zrédta zdefiniowane odpowiednio za pomocg parametrow 22.22, 22.23
i 22.24. W przypadku konfliktu priorytet ma stata predko$¢ z najnizszym

numerem.

1 Kierunek
wigczony

1 = Kierunek poczatkowy: w celu okreslenia kierunku obrotu dla statej
predkosci znak ustawienia statej predkosci (parametry 22.26...22.32)
jest mnozony przez sygnat kierunku (do przodu: +1, do tytu: -1). Dzieki
temu przemiennik czestotliwo$ci moze mie¢ 14 predkosci statych
(7 do przodu, 7 do tytu), jesli wszystkie wartosci w parametrach
22.26...22.32 sg dodatnie.

OSTRZEZENIE: Jesli sygnat kierunku jest okreslony jako

,do tylu” i aktywna stata predko$¢ jest ujemna, przemiennik

czestotliwosci bedzie dziatat w kierunku do przodu.

0 = Zgodnie z parametrem: kierunek obrotu dla statej predkosci jest
okres$lany znakiem ustawienia statej predkosci (parametry
22.26...22.32).

Zarezerwowane

0000h...FFFFh

Stowo konfiguracji statej predkosci. 1=

22.22

Wybor statej
predkosci 1

Kiedy bit 0 parametru 22.21 Funkcja statej predkosci DI3
przyjmuje warto$¢ 0 (Osobne), wybiera zrédto aktywujgce
statg predkos¢ 1.

Kiedy bit 0 parametru 22.21 Funkcja statej predkosci
przyjmuje warto$¢ 1 (Spakowane), ten parametr i parametry
22.23 Wybor statej predkosci 21 22.24 Wybor statej predkosci
3 wybierajg trzy zrédta, ktérych stany aktywuja state
predkos$ci w nastepujgcy sposoéb:

Zrodio
zdefiniowane
przez parametr
22.22

Zrodto
zdefiniowane
przez parametr
22.23

Zrédto
zdefiniowane
przez parametr
22.24

Predkos¢ stata aktywna

Brak

Predkos$¢ stata 1

Predkos¢ stata 2

Predkos$¢ stata 3

Predko$¢ stata 4

Predkos¢ stata 5

Predkos$¢ stata 6

= Ol =l =lO|=|O

alalololalalolo

alalalalolololo

Predkos$¢ stata 7

Zawsze wylgczone

Zawsze wylgczone.

Zawsze wigczone

Zawsze wigczone.
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DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejécie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 5). |7
Zarezerwowane 8...17
Funkcja czasowa 1 | Bit 0 parametru 34.071 Stan funkcji czasowych (patrz str. 355). | 18
Funkcja czasowa 2 | Bit 1 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 355). | 19
Funkcja czasowa 3 | Bit 2 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 355). | 20
Zarezerwowane 21...23
Nadzér 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 346). 24
Nadzor 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 346). 25
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 346). 26
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 206). -
22.23  Wybor statej Kiedy bit 0 parametru 22.21 Funkcja statej predkosci Dl4
predko$ci 2 przyjmuje warto$¢ 0 (Osobne), wybiera zrodio aktywujgce
stalg predkos¢ 2.
Kiedy bit 0 parametru 22.21 Funkcja statej predko$ci
przyjmuje warto$¢ 1 (Spakowane), ten parametr i parametry
22.22 Wybor statej predkosci 1i 22.24 Wybor statej predkosci
3 wybierajg trzy zrodta, ktore sg uzywane do aktywowania
statych predkosci. Patrz tabela w opisie parametru 22.22
Wybér statej predkosci 1.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 22.22 Wybér statej
predkosci 1.
22.24  Wybor statej Kiedy bit 0 parametru 22.21 Funkcja statej predkosci Zawsze
predkosci 3 przyjmuje warto$¢ 0 (Osobne), wybiera zrédio aktywujgce wytgczone
statg predkosc¢ 3.
Kiedy bit 0 parametru 22.21 Funkcja statej predkosci
przyjmuje warto$¢ 1 (Spakowane), ten parametr i parametry
22.22 Wybor statej predkosci 11 22.23 Wybor statej predkosci
2 wybierajg trzy zrédta, ktére sg uzywane do aktywowania
statych predkosci. Patrz tabela w opisie parametru 22.22
Wybor statej predkosci 1.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 22.22 Wybor statej
predkosci 1.
22.26  Predko$c¢ stata 1 Definiuje predkos¢ statg 1 (predkos¢, z jakg bedzie obracat 300,00
sie silnik po wybraniu predkosci statej 1). obr./min;
360,00 obr./
min
(95.20 b0)
-30000,00 ... Predkos$¢ stata 1. Patrz
30000,00 obr./min parametr

46.01
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22.27

Predkosc stata 2

Definiuje predko$¢ statg 2.

600,00
obr./min;
720,00 obr./
min

(95.20 b0)

-30000,00 ...
30000,00 obr./min

Predko$¢ stata 2.

Patrz
parametr
46.01

22.28

Predkosc stata 3

Definiuje predko$¢ statg 3.

900,00
obr./min;
1080,00 obr./
min

(95.20 b0)

-30000,00 ...
30000,00 obr./min

Predko$¢ stata 3.

Patrz
parametr
46.01

22.29

Predkosc stata 4

Definiuje predko$¢ statg 4.

1200,00
obr./min;
1440,00 obr./
min

(95.20 b0)

-30000,00 ...
30000,00 obr./min

Predko$¢ stata 4.

Patrz
parametr
46.01

22.30

Predkosc stata 5

Definiuje predko$¢ statg 5.

1500,00
obr./min;
1800,00 obr./
min

(95.20 b0)

-30000,00 ...
30000,00 obr./min

Predko$¢ stata 5.

Patrz
parametr
46.01

22.31

Predkosc stata 6

Definiuje predko$¢ statg 6.

2400,00
obr./min;
2880,00 obr./
min

(95.20 b0)

-30000,00 ...
30000,00 obr./min

Predko$¢ stata 6.

Patrz
parametr
46.01

22.32

Predkosc stata 7

Definiuje predko$¢ statg 7.

3000,00
obr./min;
3600,00 obr./
min

(95.20 b0)

-30000,00 ...
30000,00 obr./min

Predko$¢ stata 7.

Patrz
parametr
46.01
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22.41  Bezpieczna w. zad. | Definiuje warto$¢ zadang bezpiecznej predkosci uzywang z | 0,00 obr./min
predk. funkcjami nadzoru, takimi jak:
* 12.03 Funkcja nadzoru Al
* 49.05 Reakcja na utrate komunik.
+ 50.02 FB.
-30000,00 ... Warto$¢ zadana bezpiecznej predkosci. Patrz
30000,00 obr./min parametr
46.01
22.42  W. zad. biegu Definiuje warto$¢ zadang predkosci dla funkcji biegu 0,00 obr./min
prébnego 1 prébnego 1. Wiecej informacji na temat biegu prébnego
znajduje sie na stronie 772.
-30000,00 ... Warto$¢ zadana predkosci dla funkcji biegu prébnego 1. Patrz
30000,00 obr./min parametr
46.01
22.43  W. zad. biegu Definiuje warto$¢ zadang predkosci dla funkcji biegu 0,00 obr./min
probnego 2 prébnego 2. Wigcej informacji na temat biegu prébnego
znajduje sie na stronie 172.
-30000,00 ... Warto$¢ zadana predkosci dla funkcji biegu prébnego 2. Patrz
30000,00 obr./min parametr
46.01
22.51  Funkcja predkosci | Wiacza/wytgcza funkcje predkosci krytycznych. Okresla 0000b
krytycznej réwniez, czy zdefiniowane zakresy obowigzujg w obu
kierunkach obracania.
Warto réwniez zapoznaé sie z sekcjg
Predkosci/czestotliwosci krytyczne (na str. 137).
Bit Nazwa Informacja
0 Wiaczone 1 = Wigczone: predkosci krytyczne aktywne.
0 = Nieaktywne: predkosci krytyczne nieaktywne.
1 Tryb znaku 1 = Stosowanie znakéw: znaki parametréw 22.52...22.57 sa brane pod
uwage.
0 = Bezwzgledne: parametry 22.52...22.57 sg obstugiwane jako
warto$ci bezwzgledne. Kazdy zakres obowigzuje w obu kierunkach
obrotéw.
2...15 |Zarezerwowane
0000b...0011b Stowo konfiguracji predkosci krytycznych. 1=1
22.52  Predko$c¢ krytyczna | Definiuje dolny limit zakresu predkosci krytycznej 1. 0,00 obr./min
1 niska Uwaga: Ta warto$é musi byé mniejsza lub réwna wartosci
22.53 Predkos$c krytyczna 1 wys..
-30000,00 ... Dolny limit predkosci krytycznej 1. Patrz
30000,00 obr./min parametr
46.01
22.53  Predko$c¢ krytyczna | Definiuje gorny limit zakresu predkosci krytycznej 1. 0,00 obr./min
1 wys. Uwaga: Ta warto$¢ musi by¢ wieksza lub rowna warto$ci
22.52 Predkos$c krytyczna 1 niska.
-30000,00 ... Gorny limit predkosci krytycznej 1. Patrz
30000,00 obr./min parametr

46.01
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22.54  Predko$c¢ krytyczna | Definiuje dolny limit zakresu predkosci krytycznej 2. 0,00 obr./min
2 niska Uwaga: Ta warto$¢ musi by¢ mniejsza lub réwna wartosci
22.55 Predkosc krytyczna 2 wys..
-30000,00 ... Dolny limit predkosci krytycznej 2. Patrz
30000,00 obr./min parametr
46.01
22.55  Predko$c krytyczna | Definiuje gorny limit zakresu predkosci krytycznej 2. 0,00 obr./min
2 wys. Uwaga: Ta warto$¢ musi by¢ wieksza lub réwna wartosci
22.54 Predkosc krytyczna 2 niska.
-30000,00 ... Gorny limit predkosci krytycznej 2. Patrz
30000,00 obr./min parametr
46.01
22.56  Predko$c¢ krytyczna | Definiuje dolny limit zakresu predkosci krytycznej 3. 0,00 obr./min
3 niska Uwaga: Ta warto$¢ musi byé mniejsza lub réwna wartosci
22.57 Predkosc krytyczna 3 wys..
-30000,00 ... Dolny limit predkosci krytycznej 3. Patrz
30000,00 obr./min parametr
46.01
22.57  PredkoSc¢ krytyczna | Definiuje gérny limit zakresu predkosci krytycznej 3. 0,00 obr./min
3 wys. Uwaga: Ta warto$¢ musi by¢ wieksza lub réwna wartosci
22.56 Predkosc krytyczna 3 niska.
-30000,00 ... Gorny limit predkosci krytycznej 3. Patrz
30000,00 obr./min parametr
46.01
22.71  Funkcja potencjom. | Aktywuje i wybiera tryb potencjometru silnika. Nieaktywne
silnika Patrz sekcja Zatrzymanie z kompensacjg predkosci (str. 177).
Nieaktywne Potencjometr silnika jest nieaktywny i jego warto$¢ jest 0
ustawiona na 0.
Wigczone Po aktywacji potencjometr silnika przyjmuje najpierw wartos¢ | 1
(inicjowanie przy zdefiniowang w parametrze 22.72 Wart. pocz. potenc;j.
zatrzymaniu silnika. Warto$¢ mozna nastepnie zmieni¢ za pomocg zrédet
/witaczeniu zwigkszajacych i zmniejszajqcych warto$¢ zdefiniowanych
zasilania) parametrami 22.73 Zrodfo gorne potency. silnika i 22.74
Zrodfo dolne potencj. silnika.
Zatrzymanie lub wytgczenie i wigczenie zasilania
przemiennika czestotliwos$ci spowoduje zresetowanie
potencjometru silnika do warto$ci poczatkowej (22.72).
Wigczone Jak w opcji Wigczone (inicjowanie przy zatrzymaniu 2
(zawsze wznawiaj) |/wifgczeniu zasilania), ale warto$¢ potencjometru silnika
zostaje zachowana po przeprowadzeniu ponownego
zasilenia przemiennika.
Wigczony Gdy wybrane jest inne zrédto wartos$ci zadanej, warto$¢ 3
z inicjowaniem potencjometru silnika jest okreslana na podstawie tej wartosci
do wart. akt. zadanej. Po zwréceniu wartosci zadanej ze zrédta do
potencjometru silnika jego warto$¢ mozna zmieni¢ ponownie
za pomocg zrédet zwigkszajgcych i zmniejszajgcych warto$¢
(zdefiniowanych w parametrach 22.73i 22.74).
22.72  Wart. pocz. potencj. | Definiuje warto$¢ poczatkowa (punkt startowy) dla 0,00
silnika potencjometru silnika. Patrz opcje parametru 22.71 Funkcja
potencjom. silnika.
-32768,00 ... Warto$¢ poczgtkowa dla potencjometru silnika. 1=1

32767,00
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22.73  Zrédio gérne Wybiera zrédto sygnatu zwiekszenia wartosci potencjometru | Nieuzywany
potencj. silnika silnika.
0 = Bez zmiany.
1 = Zwiekszenie wartosci potencjometru silnika. (Jesli
wigczone sg oba zrodta zwigkszajgce i zmniejszajace
warto$¢, warto$¢ potencjometru nie zmieni sig).
Uwaga: Parametry Zrédto gérne potengj. silnika i Zrédto
dolne potencj. silnika sterujg predkoscig lub czestotliwoscig
w zakresie od zera do maksymalnej predkosci lub
czestotliwosci. Kierunek obrotu mozna zmieniac przy uzyciu
parametru 20.04 Zrédfo we2 Zew1. Patrz ilustracja w sekcji
Potencjometr silnika na str. 156.
Nieuzywany 0. 0
Nieuzywany 1. 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejécie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 1). | 3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 2). | 4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opdznieniach, bit 3). | 5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (70.02 Stan DI po opdznieniach, bit 5). |7
Zarezerwowane 8...17
Funkcja czasowa 1 | Bit 0 parametru 34.071 Stan funkcji czasowych (patrz str. 355). | 18
Funkcja czasowa 2 | Bit 1 parametru 34.071 Stan funkcji czasowych (patrz str. 355). | 19
Funkcja czasowa 3 | Bit 2 parametru 34.01 Stan funkcji czasowych (patrz str. 355). | 20
Zarezerwowane 21...23
Nadzér 1 Bit 0 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 346). 24
Nadzér 2 Bit 1 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 346). 25
Nadzér 3 Bit 2 parametru 32.01 Stan nadzoru (patrz str. 346). 26
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 206). -
22.74  Zrédto dolne Wybiera zrédto sygnatu zmniejszenia wartosci Nieuzywany
potencj. silnika potencjometru silnika.
0 = Bez zmiany.
1 = Zmniejszenie warto$ci potencjometru silnika.
(Jesli wigczone sg oba zrédta zwigkszajgce i zmniejszajgce
warto$¢, warto$¢ potencjometru nie zmieni sig).
Uwaga: Parametry Zrddto gérne potengj. silnika i Zrédto
dolne potencj. silnika sterujg predkoscig lub czestotliwoscig
w zakresie od zera do maksymalnej predkosci lub
czgstotliwosci. Kierunek obrotu mozna zmieniac przy uzyciu
parametru 20.04 Zrédfo we2 Zew1. Patrz ilustracja w sekcji
Potencjometr silnika na str. 156.
Dostepne opcje zawiera opis parametru 22.73 Zrédfo gérne
potencj. silnika.
22.75 Czas rampy Definiuje szybko$¢ zmiany warto$ci potencjometru silnika. 40,0s
potencj. silnika Ten parametr okresla czas wymagany przez potencjometr
silnika do zmiany z warto$ci minimalnej (22.76)
do maksymalnej (22.77). Ta sama szybko$¢ zmiany
dotyczy obu kierunkéw.
0,0...3600,0 s Czas zmiany potencjometru silnika. 10=1s
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22.76  Warto$¢ min. Definiuje minimalng warto$¢ potencjometru silnika. -50,00
potencj. silnika Uwaga: Jesli uzywany jest tryb wektorowy sterowania,
nalezy zmieni¢ warto$¢ tego parametru.
-32 768,00... Minimalna warto$¢ potencjometru silnika. 1=1
32 767,00
22.77  Wart. maks potencj. | Definiuje maksymalng warto$¢ potencjometru silnika. 50,00
silnika Uwaga: Jesli uzywany jest tryb wektorowy sterowania,
nalezy zmieni¢ warto$¢ tego parametru.
-32768,00 ... Maksymalna warto$¢ potencjometru silnika. 1=1
32767,00
22.80 Akt w. zad. potencj. | Wyjscie funkcji potencjometru silnika. (Potencjometr silnika -
silnika jest konfigurowany za pomoca parametrow 22.71...22.74).
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-32768,00 ... Wartos¢ potencjometru silnika. 1=1
32767,00
22.86 Akt wart. zad. Wyswietla warto$é zadang predkosci (ZEW1 lub ZEW2), -
predkosci 6 ktora zostata wybrana za pomocg parametru 79.71 Wybér
Zew1/Zew?2. Patrz wykres 22.11 W. zad. pred. 1 Zew1 lub
schemat fancucha sterowania na stronie 620.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,00 ... Wartos$¢ zadana predkosci po zastosowaniu wartosci Patrz
30000,00 obr./min | dodawanej 2. parametr
46.01
22.87  Akt. wart. zad. Wyswietla warto$é zadang predkosci przed zastosowaniem | -
predkosci 7 predkosci krytycznych. Patrz schemat tancucha sterowania
na stronie 621.
Wartos$¢ jest otrzymywana z parametru 22.86 Akt. wart. zad.
predkosa 6, chyba ze zostanie zastgpiona przez:
» dowolng statg predkos¢,
+ wartos$¢ zadang biegu prébnego,
» warto$¢ zadang sterowanie przez sie¢
» warto$¢ zadang panelu sterowania,
warto$¢ zadang bezpiecznej predkosci.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,00 ... Warto$¢ zadana predko$c¢ przed zastosowaniem predkosci Patrz
30000,00 obr./min | krytycznych. parametr
46.01
23 Rampa wart. zad. Ustawienia rampy wartosci zadanej predkosci
predkosci (programowanie czasu przyspieszania i zwalniania
przemiennika czestotliwosci).
Patrz schemat fancucha sterowania na stronie 622.
23.01  W.zad.predkoSci Wyswietla uzytg warto$¢ zadang predkosci (w obr./min) -
przed ramp. przed wejsciem w funkcje okreslania rampy i ksztattu.
Patrz schemat faficucha sterowania na stronie 622.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,00 ... Warto$¢ zadana predkosci przed okresleniem rampy Patrz
30000,00 obr./min i ksztattu. parametr

46.01
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23.02 W. zad. predkosci | Wyswietla warto$¢ zadang predkosci po okresleniu rampy -
po ramp. i ksztattu w obr./min. Patrz schemat tancucha sterowania
na stronie 622.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,00 ... Warto$¢ zadana predkosci po okresleniu rampy i ksztattu. Patrz par.
30000,00 obr./min 46.01
23.11  Wybor zestawu Wybiera zrédto przetgczania miedzy dwoma zestawami DI5
ramp czasOw przyspieszania/zwalniania zdefiniowanymi przez
parametry 23.12...23.15.
0 = Czas przyspieszenia 1 i czas zwalniania 1 sg aktywne
1 = Czas przyspieszenia 2 i czas zwalniania 2 sg aktywne
Czas przysp./ 0. 0
zwaln. 1
Czas przysp./ 1. 1
zwaln. 2
DI1 Wejscie cyfrowe DI1 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 0). |2
DI2 Wejscie cyfrowe DI2 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 1). |3
DI3 Wejscie cyfrowe DI3 (70.02 Stan DI po opéznieniach, bit 2). |4
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4 (10.02 Stan DI po opéznieniach, bit 3). |5
DI5 Wejscie cyfrowe DI5 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 4). |6
DI6 Wejscie cyfrowe DI6 (10.02 Stan DI po opdéznieniach, bit 5). |7
Zarezerwowane 8...17
FBAA Tylko dla profiléw Transparent16 i Transparent32. 18
Bit 10 stowa sterowania DCU odebrany przy uzyciu
adaptera magistrali komunikacyjnej A.
Zarezerwowane 19
EFB DCU CW Tylko dla profilu DCU. Bit 10 stowa sterowania DCU odebrany | 20
bit 10 przy uzyciu interfejsu wbudowanej magistrali komunikacyjne;j.
Inny [bit] Wybér zrédta (patrz Wyrazenia i skroty, str. 206). -
23.12 Czas Definiuje czas przyspieszania 1 jako czas wymagany, 5,000 s
przyspieszania 1 aby predko$¢ zmienita warto$¢ od zera do predkosci
okreslonej za pomoca parametru 46.01 Skalowanie predko$ci
(nie do parametru 30.712 Maks. predkosc).
Jesli wartos¢ zadana predkosci zwigksza sig szybciej niz
ustawiony wspétczynnik przyspieszenia, predkosc silnika
bedzie podaza¢ za wspotczynnikiem przyspieszenia.
Jesli warto$¢ zadana predkosci zwigksza sig wolniej
niz ustawiony wspétczynnik przyspieszenia, predkos$é silnika
bedzie podgzac za wartoscig zadang.
Jesli ustawiono zbyt krétki czas przyspieszania, przemiennik
czestotliwos$ci automatycznie wydtuzy przyspieszenie,
aby nie przekroczy¢ limitbw momentu przemiennika
czestotliwosci.
0,000...1800,000 s | Czas przyspieszania 1. 10=1s
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23.13

Czas zwalniania 1

Definiuje czas zwalniania 1 jako czas wymagany, aby predkos$¢
zmienita warto$¢ od predkosci okreslonej za pomoca
parametru 46.01 Skalowanie predkosci (nie do parametru
30.12 Maks. predkosc) do zera.

Jesli warto$¢ zadana predkosci zmniejsza sig wolniej niz
ustawiony wspoétczynnik zwalniania, predko$¢ silnika bedzie
podazac¢ za wartoscig zadana.

Jesli warto$¢ zadana zmienia sie szybciej niz ustawiony
wspotczynnik zwalniania, predkos¢ silnika bedzie podazac
za wspétczynnikiem zwalniania.

Jesli ustawiono zbyt niski wspoétczynnik zwalniania,
przemiennik czestotliwosci automatycznie wydtuzy
zwalnianie, aby nie zostaty przekroczone limity momentu
przemiennika czestotliwosci (i nie zostato przekroczone
bezpieczne napiecie tacza DC). Jesli istniejg jakiekolwiek
watpliwosci dotyczace zbyt krétkiego czasu zwalniania,
nalezy upewni¢ sig, czy wigczona jest kontrola przepig¢
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.

5,000 s

0,000...1800,000 s

Czas zwalniania 1.

10=1s

23.14

Czas
przyspieszania 2

Definiuje czas przyspieszania 2. Patrz parametr 23.12 Czas
przyspieszania 1.

60,000 s

0,000...1800,000 s

Czas przyspieszania 2.

10=1s

23.15

Czas zwalniania 2

Definiuje czas zwalniania 2. Patrz parametr 23.13 Czas
zwalniania 1.

60,000 s

0,000...1800,000 s

Czas zwalniania 2.

10=1s

23.20

Czas przysp. dla
biegu prob.

Definiuje czas przyspieszania dla funkcji biegu prébnego, tzn.
czas wymagany, aby predko$¢ zmienita warto$¢ od zera do
predkosci okreslonej za pomocg parametru 46.01 Skalowanie
predko$ci.

Patrz sekcja Ustawienia i diagnostyka (str. 172).

60,000 s

0,000...1800,000 s

Czas przyspieszania na potrzeby biegu probnego.

10=1s

23.21

Czas zwaln. dla
biegu prob.

Definiuje czas zwalniania dla funkcji biegu prébnego, tzn.
czas wymagany, aby predkos¢ zmienita wartos¢ od predkosci
okreslonej za pomocg parametru 46.01 Skalowanie predko$ci
do zera.

Patrz sekcja Ustawienia i diagnostyka (str. 172).

60,000 s

0,000...1800,000 s

Czas zwalniania dla biegu prébnego.

10=1s




298 Parametry

Nr Nazwal/wartos¢

Opis

Dom/
EkwMK16

23.23 Czas zatrz.

awaryjnego

Definiuje czas, w ktérym przemiennik czgstotliwosci zostaje

zatrzymany po aktywacji zatrzymania awaryjnego Off3

(tzn. czas wymagany, aby predko$¢ zmienita warto$¢ od

predkosci okreslonej za pomocg parametru 46.01 Skalowanie

predkosci lub 46.02 Skalowanie czestotliwosci do zera).

Tryb zatrzymania awaryjnego oraz zrédto aktywacji sg

wybierane odpowiednio za pomoca parametrow 271.04 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).

3,000 s

0,000...1800,000 s

Czas zwalniania dla zatrzymania awaryjnego Off3.

10=1s

23.28 Zmienne

nachylenie wt.

Aktywuje funkcje zmiennego nachylenia, ktéra kontroluje
nachylenie rampy predkosci podczas zmiany wartosci
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 wspoétczynnik zmiennego nachylenia (23.29
Wskaznik zmiennego nachyl.) sg rowne, warto$¢ zadana

predkosci (23.02 W. zad. predkosci po ramp.) jest linig prosta.

Warto$¢ zadana predkosci

A

Warto$¢ zadana
predkosci

Lot
—>]

LI

23.02 W. zad. predkosci po ramp.

-
>
Czas

t = odstep aktualizacji sygnatu z zewnetrznego systemu
sterujgcego
A = zmiana wartosci zadanej predkosci podczas t

Ta funkcja jest aktywna tylko przy sterowaniu zdalnym.

Wiyt.

Wyt

Zmienne nachylenie wylgczone.

Wit

Zmienne nachylenie wigczone (niedostepne przy sterowaniu
lokalnym).
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23.29  Wskaznik Definiuje wspétczynnik zmiany warto$ci zadanej predkosci, 50 ms

zmiennego nachyl. | gdy zmienne nachylenie jest wtgczone za pomocg parametru
23.28 Zmienne nachylenie wit.

W celu osiggniecia najlepszych wynikow nalezy wprowadzi¢
w tym parametrze okres aktualizacji warto$ci zadane;j.

2 ... 30000 ms Wspotczynnik zmiennego nachylenia. 1=1ms

23.32  Czas ksztaftu 1 Definiuje ksztatt ramp przyspieszania i zwalniania uzywanych | 0,000 s
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 nadaja sie do aplikacji zwigzanych
z podnoszeniem. Krzywa typu S skiada sig z symetrycznych
krzywych na obu koricach rampy oraz czgsci liniowej
posrodku.

Przyspieszenie:

Rampa liniowa:

23.32=0s
Warto$¢ zadana
A
Rampa liniowa:
23.32=0s
Rampa z krzywa typu S:
23.32>0s
Rampa z krzywa typu S:
/ 23.32>0s
“Czas

Zwalnianie:

Warto$¢ zadana
A Rampa z krzywa typu S:
! o 2332>0s

Rampa liniowa:

23.32=0s

Rampa z krzywa typu S:
23.32>0s

Rampa liniowa:
23.32=0 s\

Czas

0,000...1800,000 s | Ksztatt rampy na poczatku i koncu zwalniania 10=1s
i przyspieszania.
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23.33  Czas ksztattu 2 Definiuje ksztatt ramp przyspieszania i zwalniania uzywanych | 0,000 s
z zestawem 2. Patrz parametr 23.32 Czas ksztaftu 1.
0,000...1800,000 s | Ksztatt rampy na poczatku i koncu zwalniania i 10=1s
przyspieszania.
24 Warunkowa w. zad. Obliczenia btedu predkosci; konfiguracja sterowania oknem
predkosci btedu predkosci; krok btedu predkosci.
Patrz schemat faficucha sterowania na stronie 623.
24.01  Uzyta wart. zad. Wyswietla wartos¢ zadang predkos¢ z okreslong rampa -
predkosci i skorygowang (przed obliczeniem btedu predkosci).
Patrz schemat tancucha sterowania na stronie 623.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,00 ... Warto$¢ zadana predkosci uzywana do obliczen Patrz
30000,00 obr./min | btedu predkosci. parametr
46.01
24.02  Uzyte sprz. zwr. od | Wy$wietla sprzezenie zwrotne predkosci uzywane do -
predko$ci obliczen btedu predkosci. Patrz schemat tancucha sterowania
na stronie 623.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,00 ... Sprzezenie zwrotne predkosci uzywane do obliczen Patrz
30000,00 obr./min | btedu predkosci. parametr
46.01
24.03  Filtrowany bfgd Wyswietla filtrowany btagd predkosci. Patrz schemat tancucha | -
predko$ci sterowania na stronie 623.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,0... Filtrowany btad predkosci. Patrz
30000,0 obr./min parametr
46.01
24.04  Odwrocony btad Wyswietla odwrécony (niefiltrowany) btad predkosci. -
predkosci Patrz schemat fancucha sterowania na stronie 623.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-30000,0... Odwrécony btad predkosci. Patrz
30000,0 obr./min parametr
46.01
24.11  Korekcja predkosci | Definiuje korekcje wartosci zadanej predkosci, tzn. warto$¢ 0,00 obr./min
dodawang do istniejacej wartosci zadanej pomigdzy rampg
i ograniczeniem. Jest to przydatne do dostrojenia predkosci
w razie potrzeby, na przyktad aby dostosowac ciggnienie
pomigdzy sekcjami maszyny papierniczej.
Patrz schemat faficucha sterowania na stronie 623.
-10000,00 ... Korekta wartosci zadanej predkosci. Patrz
10000,00 obr./min parametr

46.01
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24.12  Czas filtrowania Definiuje statg czasu filtru dolnoprzepustowego btedu 0ms
btedu predk. predkosci.
Jesli uzywana warto$¢ zadana predkosci zmienia sie szybko,
ewentualne zaki6cenia pomiaréw predkosci mozna
odfiltrowa¢ za pomocg filtru btedu predkosci. Ograniczenie
falowania za pomoca tego filtru moze spowodowac¢ problemy
z dostosowaniem kontrolera predkosci. Diuga stata czasu
filtrowania i szybki czas przyspieszenia sg sprzeczne. Bardzo
dhugi czas filtrowania powoduje niestabilne sterowanie.
0 ... 10000 ms Stata czasu filtrowania btedu predkosci. 0 = filtrowanie 1=1ms
wylgczone.
25 Sterowanie Ustawienia kontrolera predkosci.
predkoscig Patrz schemat tancucha sterowania na stronie 623.
25.01  Ster. predk.: w.zad. | Wyswietla warto$ci wyjsciowe kontrolera predkosci, -
momentu ktore sg przekazywane do kontrolera momentu.
Patrz schemat fancucha sterowania na stronie 623.
Ten parametr jest tylko do odczytu.
-1600,0...1600,0% | Moment wyj$ciowy kontrolera ograniczonej predkosci. Patrz par.
46.03
25.02  Proporc. Definiuje proporcjonalny przyrost (K) wartosci kontrolera 5,00

wzmocnienie predk.

Wyjscie
kontrolera =
Kpxe

predkosci. Zbyt wysoki przyrost moze spowodowaé oscylacje
predkosci. Ponizszy rysunek przedstawia wyjscie kontrolera
predkosci po wystagpieniu kroku btedu, gdy btad pozostaje staty.

%A Przyrost = K, = 1

T, = czas catkowania = 0
Tp= czas roézniczkowania = 0

Wartos$¢ btedu

Wyjscie kontrolera

»

e = warto$c¢ btedu

>
Czas

Jesli przyrost jest ustawiony na 1, zmiana wartosci btedu
0 10% (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 1,50s

predko$ci

% |

catkowania definiuje wspétczynnik, wedtug ktérego wyjscie
kontrolera zmienia sig, gdy warto$¢ btedu jest stata,
proporcjonalny przyrost kontrolera predkos$ci wynosi 1.

Im kroétszy czas catkowania, tym szybciej poprawiana jest
ciggta wartos¢ btedu. Ta stata czasowa musi by¢ ustawiona
w tym samym rzedzie wielkos$ci co stata czasowa (czas reakcji)
sterowanego systemu mechanicznego. Niedopetnienie tego
warunku moze spowodowac niestabilno$¢ systemu.
Ustawienie czasu catkowania na zero wylgcza czgsé
catkujgca kontrolera. Jest to przydatne podczas dostrajania
przyrostu proporcjonalnego. Najpierw nalezy dostosowaé
przyrost proporcjonalny, a nastgpnie przywréci¢ czas
catkowania.

System zabezpieczajacy przed nadmiernym wzrostem
zatrzymuje modut catkujgcy (ktéry catkuje do wartosci 100%),
jesli wyjscie kontrolera jest ograniczone.

Ponizszy rysunek przedstawia wyjscie kontrolera predkosci
po wystagpieniu kroku btedu, gdy btad pozostaje staty.

Wyijscie kontrolera
Przyrost = K = 1

1 »

%{—/ Czas
T

T, = czas catkowania > 0
Tp= czas rézniczkowania = 0

e = warto$¢ btedu

0,00...1000,00 s

Czas catkowania dla kontrolera predkosci.

10=1s
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25.04  Czas rozniczk.
predkosci

Definiuje czas rézniczkowania kontrolera predkosci. Operacja
rézniczkowania zwigksza warto$¢ wyjsciowg kontrolera,
jesli warto$¢ btedu zmienia sig. Im dtuzszy czas
rézniczkowania, tym bardziej zwigkszana jest warto$¢
wyjsciowa kontrolera predkosci podczas zmiany. Jesli czas
rézniczkowania jest ustawiony na zero, kontroler dziata jako
regulator PI. W przeciwnym razie dziata jako regulator PID.
Rézniczkowanie sprawia, ze kontroler lepiej reaguje na
zakiécenia. W prostych aplikacjach czas rézniczkowania nie
jest zwykle wymagany i nalezy pozostawi¢ warto$¢ zero.
Rézniczkowanie btedu predkosci musi by¢ filtrowane

za pomocg filtru dolnoprzepustowego, aby wyeliminowac
zaktécenia.

Ponizszy rysunek przedstawia wyjscie kontrolera predkosci
po wystagpieniu kroku btedu, gdy btad pozostaje staty.

%A

Ae
K, x Tph X —
P D T.

Wyjscie kontrolera

, Warto$¢ btedu

xe e = warto$¢ btedu

»

T, Czas

Przyrost = K, = 1

T, = czas catkowania > 0

Tp= czas rézniczkowania > 0

Ts= okres czasu prébkowania = 250 ps

Ae = zmiana warto$ci btedu pomigdzy dwoma prébkami

0,000 s

0,000...10,000 s

Czas rézniczkowania dla kontrolera predkosci.

1000=1s

25.05  Czas filtru rézniczk.

Definiuje statg czasu filtrowania rézniczkowania.
Patrz parametr 25.04 Czas rézniczk. predko$ci.

8 ms

0... 10000 ms

Stata czasu filtrowania rézniczkowania.

1=1ms




304 Parametry

Nr

Nazwal/wartos¢

Opis

Dom/
EkwMK16

25.06

Czas réznicz.dla
komp.przysp.

Definiuje czas rézniczkowania dla kompensacji
przyspieszania/zwalniania. W celu kompensacji obcigzenia
o duzej bezwladnosci podczas przyspieszania rézniczka
wartosci zadanej jest dodawana do wyjscia kontrolera
predkosci. Zasada dziatania operacji rozniczkowania jest
opisana w parametrze 25.04 Czas rézniczk. predko$ci.
Uwaga: Zwykle ten parametr nalezy ustawi¢ na warto$¢
pomiedzy 50% i 100% sumy statych czaséw mechanicznych
silnika i napedzanej maszyny.

Ponizszy rysunek przedstawia odpowiedzi predkosci,

gdy obciazenie o wysokiej bezwtadnosci przyspiesza
wedtug rampy.

Brak kompensacji przyspieszania:

A

_ Wartos¢ zadana
predkosci
—— Aktualna predko$¢

»

>
Czas

Kompensacja przyspieszania:

A

_ Warto$¢ zadana
predkosci
—— Aktualna predkosc¢

»
|

Czas

0,00s

0,00...1000,00 s

Czas rozniczkowania kompensacji przyspieszania.

10=1s

25.07

Czas filtr. komp.
przysp

Definiuje statg czasu filtrowania kompensacji przyspieszania
lub zwalniania. Patrz parametry 25.04 Czas rézniczk.
predkosci i 25.06 Czas réznicz.dla komp.przysp.

8,0 ms

0,0 ... 1000,0 ms

Czas filtrowania kompensacji przyspieszania/zwalniania.

1=1ms

25.15

Wzrost prop.: zatrz.

em

Definiuje proporcjonalny przyrost dla kontrolera predkosci,
gdy aktywne jest zatrzymanie awaryjne. Patrz parametr 25.02
Proporc. wzmocnienie predk..

10,00

1.00...250.00

Przyrost proporcjonalny dla zatrzymania awaryjnego.

100 =1
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25.33  Autostrojenie reg. Aktywuje (lub wybiera zrédto, ktére aktywuje) funkcje Wyt.
predk. automatycznego strojenia kontrolera predkosci.

Patrz sekcja Autostrojenie reg. predk. (str. 132).
Funkcja automatycznego strojenia automatycznie ustawia
parametry 25.02 Proporc. wzmocnienie predk., 25.03 Czas
catkowania predko$ci i 25.37 Mechaniczna stata czas..
Czynnosci wstepne dotyczace przeprowadzania procedury
automatycznego strojenia:
+ Sprawdzi¢, czy bieg identyfikacyjny silnika zostat
pomysinie ukonczony.
+ Sprawdzi¢, czy ustawiono limity predkosci i momentu
(grupa parametrow 30 Limity).
« filtrowanie btedu predkosci (24 Warunkowa w. zad.
predkosci) i predko$¢ zerowa (21 Tryb start/stop).
* Sprawdzi¢, czy przemiennik czestotliwosci zostat
uruchomiony i dziata w trybie sterowania predkosciag.
OSTRZEZENIE: Podczas procedury automatycznego
A strojenia silnik i maszyna zostang uruchomione
z zastosowaniem limitéw momentu i predkosci.
NALEZY SIE UPEWNIC, ZE WLACZENIE FUNKCJI
AUTOMATYCZNEGO STROJENIA JEST BEZPIECZNE!
Procedure automatycznego strojenia mozna zatrzymac,
wylgczajgc przemiennik czestotliwosci.
0->1 = Aktywowanie automatycznego strojenia kontrolera

predkosci
Uwaga: Wartos¢ 0 nie jest przywracana automatycznie,
Wiyt 0 0
Wh. 1 1
25.34  Tryb autostr. reg. Definiuje ustawienie wstgpne sterowania funkcji automatycz- Normalny
predk. nego strojenia kontrolera predkosci. To ustawienie wptywa

na sposob, w jaki warto$¢ zadana momentu bedzie reagowaé
na krok warto$ci zadanej predkosci.

Ptynny Powolna, ale niezawodna odpowiedz. 0
Normalny Srednie ustawienie.
Scisty Szybka odpowiedz. W przypadku niektérych aplikacji moze |2
wystapi¢ zbyt wysoka warto$é przyrostu.
25.37  Mechaniczna stata | Stata czasu mechanicznego przemiennika czestotliwosci 0,00
czas. i maszyny okreslona przez funkcje automatycznego strojenia
kontrolera predkosci. Te warto$¢ mozna dostosowac recznie.
0,00...1000,00 s Stata czasu mechanicznego. 100=1s
25.38  Krok momentu Definiuje dodang warto$¢ momentu uzywang przez funkcje 10,00%
autostrojenia automatycznego strojenia.

Ta warto$¢ jest skalowana do momentu znamionowego silnika.
Nalezy pamigta¢, ze 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% Krok momentu automatycznego strojenia. 100 = 1%
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25.39  Krok predkosci Definiuje warto$¢ predkosci dodawang do predkosci 10,00%
autostrojenia poczatkowej procedury automatycznego strojenia. Predko$c¢
poczatkowa (predko$é uzywana, gdy automatyczne strojenie
jest aktywowane) oraz warto$¢ tego parametru to obliczona
maksymalna predko$é uzywana przez procedureg
automatycznego strojenia. Maksymalna predko$¢ moze
tez zostaé ograniczona przez limity predkosci (w grupie
parametréw 30 Limity) i predko$¢ znamionowg silnika.
Ta warto$¢ jest skalowana do predkosci znamionowe; silnika.
Uwaga: Silnik nieznacznie przekroczy obliczong
maksymalng predkos$é pod koniec kazdego etapu
przyspieszania.
0.00...20,00% Krok predkosci automatycznego strojenia. 100 