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Bezpieczenstwo

Co zawiera ten rozdziat

Rozdziat ten zawiera instrukcje bezpieczenstwa ktdre muszg byc przestrzegane

podczas instalacji, eksploatacji i serwisowania przemiennika czestotliwosci.
Nieprzestrzeganie tych instrukcji moze prowadzi¢ do zagrozenh dla zdrowia i zycia
personelu lub do uszkodzen przemiennka czestotliwosci, silnika bgdz urzgdzen A
napedzanych. Dlatego przed przystgpieniem do jakichkolwiek prac z przemiennikiem
czestotliwosci nalezy uwaznie zapoznac sie z informacjami zawartymi w tym

rozdziale.

Zastosowanie ostrzezen

Ostrzezenia informujg o warunkach ktére moga spowodowaé¢ powazne obrazenia lub
Smier¢ i/lub uszkodzenie urzgdzen oraz podajg jak unikng¢ niebezpieczenstwa. Dla
wyroznienia ostrzezen w tekscie podrecznika stosowane sg nastepujgce symbole:

Ostrzezenie elektryczne: ostrzega o niebezpieczenstwach pochodzgcych ze
strony obwodow elektrycznych, ktére mogg spowodowac obrazenia i/lub
uszkodzenie urzgdzen.

Ostrzezenie ogélne: ostrzega o sytuacjach, w ktérych mogg mie¢ miejsce
zagrozenia dla zycia lub zdrowia personelu i/lub uszkodzenia urzgdzen
spowodowane przez przyczyny inne niz elektryczne.
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Bezpieczenstwo podczas instalacji i obstugi

Ostrzezenia te skierowane sg do osob, ktére bedg wykonywaé prace przy napedzie,
klablu silnika lub silniku.

B Bezpieczenstwo elektryczne

OSTRZEZENIE! Zignorowanie tych instrukcji moze byé powodem powaznych
obrazen lub $mierci personelu, lub prowadzi¢ do uszkodzenia urzgdzenia.

Instalacja i obstuga napedu moze by¢ wykonywana tylko przez
wykwalifikowanych elektrykéw!

Nigdy nie wykonywa¢ zadnych prac przy napedzie, kablu silnika lub silniku kiedy
jest zatgczone zasilanie sieciowe. Po wylgczeniu zasilania sieciowego nalezy
odczekaé co najmniej 5 minut aby kondensatory obwodu posredniego
roztadowaty sie, zanim rozpocznie sie prace przy napedzie, kablu silnika lub
silniku.

Zawsze nalezy upewnic sie, dokonujgc pomiaru przy pomocy multimetru (o

impedanciji co najmniej 1 MQ), ze:

1. Nie ma napiecia pomiedzy zaciskami wejsciowymi napedu U1, V1i W1 a
ziemiag.

2. Nie ma napiecia pomiedzy zaciskami BRK+ i BRK- a ziemia.

Nie wykonywac¢ zadnych prac przy kablach sterowania kiedy zasilony jest naped

lub zewnetrzne obwody zasilania. Zewnetrznie zasilane obwody sterowania

mogg powodowac wystgpienie niebezpiecznych napie¢ nawet jezeli zasilanie

gtébwne jest wytgczone.

Nie wykonywaé zadnych testéw izolacji lub préb wytrzymatosci napieciowej w
napedzie.

Odtgczy¢ wewnetrzny filtr EMC jezeli naped podtgczany jest do sieci typu IT (sie¢
z izolowanym punktem zerowym lub uziemienie jest podtgczone przez wysoka
rezystancje [powyzej 30 Q]), w przeciwnym przypadku sie¢ ta bedzie przytgczona
do potencjatu ziemi poprzez kondensatory filtru EMC. To moze spowodowaé
niebezpieczenstwo lub uszkodzenie napedu. Patrz strona 48. Uwaga: Gdy
wewnetrzny filtr EMC jest odtgczony, naped nie jest zgodny z wymaganiami EMC
bez dodatkowego zewnetrznego filtru EMC.

Odtgczy¢ wewnetrzny filtr EMC jezeli naped podtgczany jest do sieci typu TN o
niesymetrycznie uziemionym punkcie zerowym, w przeciwnym wypadku naped
ulegnie uszkodzeniu. Patrz strona 48. Gdy wewnetrzny filtr EMC jest odtgczony,
naped nie jest zgodny z wymaganiami EMC bez dodatkowego zewnetrznego filtru
EMC.

Wszystkie obwody ELV (extra low voltage) podtgczone do napedu muszg by¢
eksploatowane wewnatrz strefy potgczenia ekwipotencjalnego tj. w strefie gdzie
wszystkie jednoczesnie dostepne przewodzgce czesci sg elektrycznie
podtaczone aby zapobiec niebezpiecznym napieciom pojawiajgcym sie pomiedzy
nimi. Jest to spetnione poprzez wtasciwe fabryczne uziemienie.
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Uwaga:
+ Kiedy zasilanie jest zatgczone, zaciski obwodow sitowych U1, V1, W1 i U2, V2,
W2 oraz BRK+ i BRK- sg pod niebezpiecznie wysokim napieciem, bez wzgledu
na to czy silnik pracuje czy tez nie.

Naped z silnikiem z magnesami trwatymi

Tutaj zawarte sg dodatkowe ostrzezenia dotyczgce napeddw z silnikami z
magnesami trwatymi. Zignorowanie tych instrukcji moze spowodowac obrazenia lub
Smierc¢, lub uszkodzenie urzadzen.

OSTRZEZENIE! Nie wykonywac prac na napedzie gdy silnik z magnesami

trwatymi wiruje. Takze, gdy napiecie zasilania jest odtgczone i inwerter jest
zatrzymany, wirujgcy silnik z magnesami trwatymi zasila obwéd posredni
przemiennika czestotliwosci i przytgcza zasilania pozostajg pod napieciem.

Przed instalacjg i pracami obstugowymi napedu:
* Zatrzymac silnik.

* Upewnic sie ze nie ma napiecia na zaciskach sitowych przemiennika
czestotliwosci zgodnie z punktem 1 lub 2, lub jezeli to mozliwe wedtug dwoch
punktow.

1. Odigczyc silnik od przemiennika czestotliwosci za pomocg roztgcznika lub
innego urzgdzenia. Zmierzy¢ czy nie wystepuje napiecie na zaciskach A
wejsciowych i wyjsciowych przemiennika czestotliwosci (U1, V1, W1, U2, V2,

W2, BRK+, BRK-).

2. UpewniC sie ze silnik nie jest w stanie wirowac podczas prac. Upewnic sie, ze
zadne inne ukfady, jak hydrauliczny naped petzania, nie jest w stanie obracac¢
silnikiem bezposrednio lub poprzez mechaniczne potgczenie jak np. tasme,
zacisk, line itp. Zmierzy¢ czy nie wystepuje napiecie na napedzie lub jego
zaciskach wejsciowych lub wyjsciowych (U1, V1, W1, U2, V2, W2, BRK+,

BRK-). Uziemi¢ czasowo zaciski wyjsciowe przemiennika czestotliwosci
poprzez potgczenie ich razem oraz do PE.

B Bezpieczenstwo ogodlne

OSTRZEZENIE! Zignorowanie tych instrukcji moze byé powodem powaznych
obrazen lub $mierci personelu, lub prowadzi¢ do uszkodzenia urzgdzenia.

* Naped nie jest naprawialny w miejscu instalacji. Nigdy nie wolno dokonywac préb
samodzielnej naprawy uszkodzonego napedu. W celu wymiany napedu nalezy
skontaktowac sie z lokalnym przedstawicielem ABB lub z Autoryzowanym
Serwisem ABB.

* Upewnic sie, ze pyti opitki powstate przy wierceniu otworéw podczas instalacji nie
dostajg sie do wnetrza napedu. Przewodzgcy pyt wewnagtrz napedu moze
spowodowac jego uszkodzenie lub prowadzi¢ do niewtasciwego jego
funkcjonowania.

» Zapewnic¢ odpowiednie chtodzenie.
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Bezpieczny rozruch i eksploatacja

Ostrzezenia te sg przeznaczone dla oséb ktére bedg obstugiwac¢ naped podczas
rozruchu i jego normalnej pracy (eksploatacji).

B Bezpieczenstwo elektryczne

Naped z silnikiem z magnesami trwatymi

Ostrzezenia te dotyczg napedu z silnikiem z magnesami trwatymi. Zignorowanie tych
instrukcji moze by¢ powodem powaznych obrazen lub Smierci personelu, lub
prowadzi¢ do uszkodzenia urzgdzenia.

OSTRZEZENIE! Nie zaleca sie rozpedza¢ silnika z magnesami trwatymi
ponad 1,2 x predkos¢ znamionowa. Przekroczenie predkosci moze prowadzi¢
do przepiecia, ktore moze spowodowac trwate uszkodzenie napedu.

B Bezpieczenstwo ogodlne

OSTRZEZENIE! Zignorowanie tych instrukcji moze by¢ powodem powaznych
obrazen lub smierci personelu, lub prowadzi¢ do uszkodzenia urzgdzenia.

* Przed przeprowadzeniem regulacji napedu nalezy upewnic sie, ze silnik i
A wszystkie urzgdzenia napedzane mogg pracowac w zakresie zapewnianym przez
naped. Naped moze byc¢ ustawiony tak aby silnik pracowat z predkosciami
powyzej i ponizej predkosci silnika dostepnych, gdy jest on przytgczony
bezposrednio do sieci zasilajgcej.

* Nie nalezy uaktywnia¢ funkcji automatycznego kasowania btedow jezeli moze to
spowodowac wystgpienie niebezpiecznych sytuacji. Kiedy funkcja ta jest
uaktywniona w przypadku wystgpienia btedu zostanie on automatycznie
skasowany i naped zacznie na nowo pracowac.

* Nie sterowac pracg silnika za pomocg urzgdzenia roztgczajgcego; zamiast tego
nalezy uzywac przyciskéw [ znajdujgcych sie na panelu sterowania lub
odpowiednich polecen sterowania (ptyta I/O lub magistrala). Maksymalna
dopuszczalna liczba cykli fadowania kondensatoréw DC napedu (ij. cykli zasilania
przez zatgczenie zasilania) wynosi 2 cykle w ciggu minuty, a catkowita
maksymalna liczba cykli wynosi 15 000.

Uwaga:

« Jezeli wybierze sie zewnetrzne zrodto polecenia START i zrédto to jest zatgczone
(ON) naped zacznie pracowac natychmiast po przywrdceniu napiecia lub
skasowaniu btedu chyba, ze naped jest skonfigurowany dla 3-przewodowego
(impulsowego) startu/zatrzymania.

» Kiedy miejsce sterowania nie jest ustawione na lokalne (tzn. LOC nie jest
pokazywane na wyswietlaczu), wcisniecie przycisku STOP na panelu sterowania
nie spowoduje zatrzymania napedu. Aby zatrzymac naped przy uzyciu przycisku
na panelu sterowania, wcisng¢ przycisk LOC/REM &), a nastepnie przycisk stop
@>.
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O niniejszym podreczniku

Co zawiera ten rozdziat

W rozdziale tym opisano grupe odbiorcéw/uzytkownikow tego podrecznika, jego
zawartosc. Zawiera opis zawartosci oraz odwotania do listy powigzanych
podrecznikdéw. Rozdziat zawiera tez schemat postepowania przy odbiorze
dostarczonego napedu oraz podczas jego instalacji i pierwszego uruchomienia.
Schemat blokowy zawiera odsytacze do rozdziatdw/sekcji tego podrecznika.

Zastosowanie

Podrecznik ten zgodny jest z ACS355 zawierajgcy wersje oprogramowania 5.02b lub
pozniejszg. Patrz parametr 33017 FIRMWARE na stronie 250.

Grupa odbiorcow

Oczekuje sie, ze osoba postugujgca sie tym podrecznikiem bedzie posiadata
podstawowg wiedze w zakresie elektrotechniki, okablowania, komponentow
elektrycznych oraz symboli stosowanych na schematach elektrycznych.

Podrecznik ten jest napisany dla osob bedacych uzytkownikami na catym swiecie.
Niektére wielkosci sg przedstawione w jednostkach uktadu S| oraz ukfadu
anglosaskiego. Przedstawione sg rowniez specjalne instrukcje dotyczgce instalacji
napedow na terenie Stanéw Zjednoczonych.

Przeznaczenie podrecznika

Podrecznik ten zawiera informacje potrzebne do planowania instalacji elektrycznej,
przeprowadzania instalacji, uruchomienia, eksploatacji i serwisowania napedu.
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Zawartos¢ podrecznika

Niniejszy podrecznik zawiera nastepujgce rozdziaty:

Bezpieczenstwo (strona 17) zawiera instrukcje, ktére muszg byc¢ przestrzegane
podczas instalacji, rozruchu, eksploatacji oraz serwisowania napedu.

O niniejszym podreczniku (ten rozdziat, strona 217) opisuje zastosowanie, grupe
odbiorcow, przeznaczenie i zawartosc tego podrecznika. Zawiera takze schemat
szybkiej instalacji i uruchomienia.

Zasada dziatania i opis napedu (strona 25) opisuje w skrocie zasady eksploatacji,
przytgcza mocy oraz interfejs sterowania, etykiete opisujacg typ i informacje
dotyczgcg oznaczenia przemiennika czestotliwosci.

Instalacja mechaniczna (strona 317) opisuje w jaki sposob: sprawdzi¢ miejsce
instalacji, rozpakowac, sprawdzi¢ zawartos¢ dostawy oraz przeprowadzi¢
instalacje mechaniczng.

Planowanie instalacji elektrycznej (strona 37) opisuje w jaki sposob sprawdzi¢
kompatybilnos¢ silnika i przemiennika czestotliwosci, dobra¢ kable, ochrone oraz
prowadzenie kabli.

Instalacja elektryczna (strona 47) opisuje jak sprawdzi¢ izolacje zespotu oraz
kompatybilno$¢ z systemami IT (nieuziemiony) oraz TN (niesymetrycznie
uziemiony), a takze jak podtgczy¢ kable mocy oraz kable sterowania.

Lista czynnosci instalacyjnych (strona 57) zawiera liste do przeprowadzenia
kontroli instalacji mechanicznej oraz elektrycznej napedu.

Uruchomienie, sterowanie poprzez Wej/Wyj i Bieg ID (strona 59) opisuje jak
dokonacé rozruchu, uruchomié, zatrzymac oraz zmieni¢ kierunek wirowania i
dostosowac predkos¢ silnika za pomocg interfejsu Wej/Wyj.

Panele sterowania (strona 73) opisuje przyciski panelu sterowania, wskazania
diod LED, wyswietlacz panelu oraz w jaki sposéb korzystac¢ z panelu do
sterowania, nadzoru oraz zmiany nastaw parametrow.

Makroaplikacje (strona 107) zawiera krotkie opisy kazdego makra aplikacyjnego
wraz ze schematem dla domysinych potgczen sterowania. Zawiera takze opis jak
zapisac i przywota¢ marko uzytkownika.

Funkcje programowe (strona 119) zawiera opis funkcji programowych wraz z
listami nastaw uzytkownika, sygnatéw aktualnych oraz informacji alarmow i
bteddw.

Sygnaty biezgce i parametry (page 175) zawiera opis sygnatéw aktualnych oraz
parametrow. Zawiera takze listy domysinych nastaw dla réznych makroaplikaciji.

Sterowanie z uzyciem wewnetrznej magistrali (strona 307) opisuje w jaki sposob
przemiennik czestotliwosci moze by¢ sterowany poprzez zewnetrzne urzgdzenia
za pomocg sieci przy uzyciu wewnetrznej magistrali.

Sterowanie z uzyciem modutu magistrali (strona 325) opisuje w jaki sposob
przemiennik czestotliwosci moze by¢ sterowany poprzez zewnetrzne urzgdzenia
Zza pomocg sieci przy uzyciu modutow magistral.
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« Sledzenie btedéw (strona 335) opisuje w jaki sposéb kasowac btedy oraz
przeglgdac historie btedow. Zawiera liste wszystkich alarméw i btedéw oraz
wyswietlane przy nich informacje, a takze mozliwe przyczyny i sposoby ich
usuniecia.

» Obstuga i diagnostyka (strona 353) zawiera instrukcje dotyczgce prewencyjnej
obstugi oraz opis wskazan diod LED.

* Dane techniczne (strona 357) zawiera specyfikacje techniczng przemiennika
czestotliwosci: dane znamionowe, wymiary, wymagania techniczne oraz warunki
dla spetnienia wymagan CE i innych.

* Rysunki wymiarowe (strona 379) zawiera rysunki wymiarowe serii ACS355.

» Dodatek: Rezystory hamowania (strona 389) opisuje w jaki sposdb dobraé
rezystor hamowania.

» Dodatek: Moduty rozszerzen (strona 393) zawiera opis modutu pomocniczego
zasilania - MPOW-01. Zawiera rowniez krotki opis modutu wyj$é
przekaznikowych MREL-01 oraz modutu MTAC-01 umozliwiajgcego podtgczenie
enkodera; sg tam odwotania do odpowiednich podrecznikéw uzytkownika.

» Dodatek: Safe torque off (STO) (strona 399) zawiera opis cech STO, opis
instalacji oraz dane techniczne.

* Dalsze informacje (wewnetrzna strona oktadki, strona 405) opisuje gdzie
kierowacC zapytania dotyczgce produktéw, ustug oraz w jaki sposob uzyskac
informacje dotyczgce szkolen, przekazac¢ informacje zwrotne dotyczgce
podrecznikdéw oraz znalez¢ dokumentacje w internecie.

Powigzane dokumenty

Patrz Lista powigzanych podrecznikoéw na stronie 2 (wewnetrzna strona przedniej
oktadki).

Podziat ze wzgledu na rozmiar obudowy

Przemienniki czestotliwosci ACS355 sg produkowane w réznych rozmiarach
obudowy RO0...R4. Niektore instrukcje, dane techniczne i rysunki wymiarowe sg
podzielone na kategorie wedtug rozmiarow obudowy (RO...R4). Wiecej informacji
dotyczacych rozmiaréw obuddw podano w tabeli w sekcji Dane znamionowe na
stronie 358.
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Schemat szybkiej instalacji i uruchomienia

Czynnos¢é

Okreslenie rozmiaru obudowy napedu
RO...R4.

Y

Planowanie instalacji: dobra¢ kable itd.

Sprawdzi¢ warunki otoczenia, dane
Znamionowe, wymagany przeptyw powietrza

chtodzgcego.

Rozpakowanie i sprawdzenie napedu.

Y

Jesli naped ma by¢ przytgczony do sieci
nieuziemionej (IT) lub do sieci
niesymetrycznie uziemionej,upewnic sie, ze
filtr EMC jest odfgczony..

Y

Instalowanie napedu na $cianie lub w szafie.

Y

Prowadzenie kabli.

Y

Sprawdzi¢ izolacje kabli zasilajgcych, silnika i

kabli silnika

Podtgczy¢ kable zasilania.

Y

Podtagczy¢ kable sterujgce.

Y

Sprawdzi¢ instalacje.

Y

Pierwsze uruchomienie napedu.

Patrz

Zasada dziatania i opis napedu: Opis kodu
typu na stronie 29

Dane techniczne: Dane znamionowe na
stronie 358

Planowanie instalacji elektrycznej na stronie
37

Dane techniczne na stronie 357

Instalacja mechaniczna: Rozpakowanie na
stronie 33

Zasada dziatania i opis napedu: Opis kodu
typu na stronie 29

Instalacja elektryczna: Sprawdzenie
zgodnosci z sieciami IT (nieuziemiona) i
niesymetrycznie uziemionymi TN na stronie
48

Instalacja mechaniczna na stronie 31

Planowanie instalacji elektrycznej. Sposob
prowadzenia kabli na stronie 42

Instalacja elektryczna: Sprawdzenie izolacji
uktadu na stronie 47

Instalacja elektryczna: Przytgczenie kabli
silnoprgdowych na stronie 49

Instalacja elektryczna: Przytgczenie kabli
sterowania na stronie 571

Lista czynnoS$ci instalacyjnych na stronie 57

Uruchomienie, sterowanie poprzez Wej/Wyj i
Bieg ID na stronie 59
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Zasada dzialania I opis
napedu

Co zawiera ten rozdziat

W rozdziale tym opisano krétko zasade dziatania, rozmieszczenie elementow,
etykiete typu oraz kod identyfikacyjny. Przedstawiono réwniez schemat ogéiny
przytgczy mocy oraz interfejsu sterowania.

Zasada dziatania

ACS355 jest przemiennikiem czestotliwosci do montazu nasciennego lub w szafie
uzytkownika przeznaczonym do sterowania silnikami asynchronicznymi i silnikami z
magnesami trwatymi.

Ponizej zostat przedstawiony ogolny schemat obwodu gtéwnego przemiennika
czestotliwosci. Prostownik przeksztatca 3-fazowe napiecie AC na napiecie DC.
Kondensatory obwodu posredniego stabilizujg napiecie DC. Inwerter przeksztatca
napiecie DC na 3 fazowne napiecie AC dla silnika. W chwili przekroczenia gérnego
limitu napiecia w obwodzie po$rednim DC zostaje uaktywniony czoper hamowania i
zostaje zatgczony rezystor hamowania.

Prostownik  Kondensatory  Inwerter

U1| |U2

L m // ——= .
Zasilanie V1 | V2 N_lapll(emeAC
7 ] silnika
W1 .| | ] ~o | w2

| Czoper J<
hamowania

|
|
Lo ) S
BRK- BRK+ /Wspdlne przytgcza DC
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Przemiennik czestotliwosci ACS355

B Rozmieszczenie elementow

Na rysunku ponizej zostato przedstawione rozmieszczenie elementow. Obudowy

RO...R4 r6znig sie szerokoscig.

Pokrywy zatozone (RO i
R1)

E7 -

Pokrywy zdjete (R0 i R1)

I

Wylot powietrza chtodzgcego

N =

Otwory montazowe

3 |Ostona panelu (a) / podstawowy panel
sterowania (b) / rozbudowany panel
sterowania (c)

potencjometru MPOT-01)

4 | Ostona przytagczy (lub opcjonalnie zestaw

10

Sruba uziemiajace filtr EMC (EMC).
Uwaga: Dla obudowy R4 Sruba znajduje
sie na przedniej Scianie.

11

Sruba uziemiajgca warystor (VAR)

12

Ztgcze adaptera komuniacyjnego
(kominikacja szeregowa)

13

Ztgcza Wej/Wyj

5 |Ztacze panelu 14 |Wejscia zasilania (U1, V1, W1), przytgcze
6 |Ztacze opcji dla rezystora hamowania (BRK+, BRK-),
7 |Ztgcze STO (Safe torque off) wyjscie mocy dla silnika (U2, V2, W2)
8 |Ztacze FlashDrop 15 |Ptyta zaciskowa dla Wej/Wyj
9 |Diody LED zasilania i btedu. Patrz sekcja | |16 |Ptyta zaciskowa

Diody LED na stronie 356. 17 | Zaciski
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B Przylagcza mocy i interfejsy sterowania

Schemat ponizej przestawia ogélny widok przytgczy. Wej/Wyj sg programowaline.
Patrz rozdziat Makroaplikacje na stronie 107 dla uzyskania informacji o potgczeniach
Wej/Wyj dla r6znych makroaplikacji oraz rozdziat Instalacja elektryczna na stronie 47
w celu uzyskania ogoélnych informacji na temat montazu.

(RJ-45)
Modbus RTU
(RS-232)

i 7 Panel sterowania
AN

Ekran 10SCR

Wejscie analogowe 1 20 Al Wyjscie analogowe
0...10V 30GND ,a 0...20 mA
| m
Napiecie odniesienia 45+10v Vv
+10 V DC, maks. 10 mA PROGRAMOWALNE WYSCIA
o 56 A2 PRZEKAZNIKOWE |
Wejscie analogowe 2 CYFROWE
60 GND 017
o T Wyjscie przekaznikowe
Wyijscia napiecia 90+24 V 018 Y]
pomocniczego 250 VAC/30VDC/6A
+24 V DC, maks. 200 mA B 100 GND 019 a
[ 110 DCOM 020 |
Wyjscie cyfrowe/czestot.,
120 DI1 §Z+ 021 Typ tranzystora PNP
30 V DC, maks. 100 mA
PROGRAMOWALNE | 13¢DI2 722 |
WEJSCIA CYFROWE 146DI3
150 DI4 OuUT1
DI5 moze by¢ uzyte jako 160DI5 ouUT?2
wejscie czestotliwosciowe L
‘ IN1
6
FlashDrop —/—mm IN2O )
Moduty rozszerzen
MPOW-01
7~ MREL-01
MTAC-01

10
Ztgcze adaptera +—B

magistrali EMC Sruba uziemiajgca filtr EMC

VAR Sruba uziemiajgca warystor
PE PE Wspdlna a
L1 =346 ~ 6 U1 Szyar;goDC U2 0
L2 —|\E|—<|> e es <|>—<|> ~No | V1 czoper 2
| [ | hamowania

L34 N=—0  0—0 _ W1 BRK+BRK- W20

L _I

3-faz. Dtawik Filtr Dtawik Silnik AC
napiecie  wejsciowy EMC wyjsciowy

zasilania,

200...480

VAC

. Rezystor hamowania
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Etykieta z opisem typu

Etykieta z opisem typu jest umieszczona na lewej Sciance przemiennika
czestotliwosci. Ponizej przedstawiona jest przyktadowa etykieta oraz opis
poszczegolnych pozyciji .

l"‘\==== ACS355-03E-08A8-4 (1)

IP20 / UL Open type @ LT
UL Type 1 with MUL1 option S/N MYYWWRXXXX

U2  3%0..U1V
12 8.8A(150% 1/10 min)
f2  0..600 Hz

4 kW (5 HP) HEEEEE e
@ 3~380...480 V 3AUA0000058189

11 136A RoHS LISTED 1PD8

f1 48...63 Hz

fr e
%, <
S W= ND. CONT. EQ. % Appt©

Opis typu, patrz sekcja Opis kodu typu na stronie 29

Stopie ochrony obudowy (IP oraz UL/NEMA)

Dane znamionowe, patrz sekcja Dane znamionowe na stronie 358.

BIWIN|—~

Numer seryjny w postaci MYYWWRXXXX, gdzie

M: Oznaczenie producenta

YY: 09, 10, 11, ... dla 2009, 2010, 2011, ...

WW: 01, 02, 03, ... dla tygodnia 1, tygodnia 2, tygodnia 3, ...
R: A, B, C, ... numer wersji urzgdzenia

XXXX: Cigg znakow dla kazdego tygodnia, zaczynajgc od 0001

&)

Kod MRP ABB MRP danego przemiennika czestotliwosci

Oznaczenia CE oraz C-Tick, C-UL US, RoHS i TUV NORD (etykieta urzadzenia zawiera
obowigzujgce oznaczenia)
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Opis kodu typu

Kod typu napedu zawiera informacje o konfiguracji napedu. Kod typu mozna
odnalez¢ na etykiecie przyklejonej do napedu. Pierwsze cyfry od lewej oznaczajg
podstawowg konfiguracje napedu, np. ACS355-03E-09A7-4. Dalej sg podane opcje
jakie zostaty wybrane, oddzielone znakiem “+”, np. +J404. Ponizej zostat
przedstawiony opis kodu typu.

ACS355-03E-09A7-4+J404+..

ACS355 - seria produktu | —‘V

1-faza/3-fazy

01 = 1-fazowe zasilanie
03 = 3-fazowe zasilanie

Konfiguracja

E = Filtr EMC podtgczony, czestotliwosé 50 Hz
U = Flitr EMC odtgczony, czestotliwos¢ 60 Hz

Znamionowy prad wyjsciowy

W formacie xxAy, gdzie “xx” wskazuje czes¢ catkowitg a “y” czes¢ dziesietna,
np. 09A7 oznacza 9,7 A.
Wiecej infirmaciji, patrz sekcja Dane znamionowe na stronie 358.

Zakresy napiec¢ zasilania
2 = 200...240 VAC
4 = 380...480 VAC

Opcje

B063 = Obudowa IP66/IP67/UL Typ 4x H376 = Zestaw przepustéw (IP66/IP67/UL Typ
(wariant produktowy) 4x)

J400 = ACS-CP-A panel ster. z asystentami” F278 = Zestaw roztgcznika wejsciowego

J404 = ACS-CP-C podstawowy panel ster. 1 c169 = zawor kompensacyjny

J402 = MPOT-01 potencjometr

K451 = FDNA-01 DeviceNet Moduly rozszerzen

K454 = FPBA-01 PROFIBUS DP G406 = MPOW-01 modut napiecia
K457 = FCAN-01 CANopen pomochniczego

K458 = FMBA-01 Modbus RTU L502 = MTAC-01 modut do enkodera
K466 = FENA-01 EtherNet/IP/Modbus TCP/IP L511 = MREL-01 modut wyjs¢

K452 = FLON-01 LonWorks przekaznikoych

K469 = FECA-01 EtherCAT

1) ACS355 jest kompatybilny z nastepujgcymi wersjami paneli wraz z konktretnymi wersjami
oprogramowania paneli. Aby uzyskac informacje na temat wersji panelu i oprogramowania
panelu patrz strona 73.

Typ panelu Kod typu Wersja panelu Wersja
oprogramowania

panelu
Podstawowy panel sterowania ACS-CP-C | M lub pozniejsza | 1.13 lub pozniejsza
Panel sterowania z asystentami ACS-CP-A F lub pozniejsza | 2.04 lub pozniejsza

Panel sterowania z asystentami (Azja)] ACS-CP-D | Q lub pozniejsza | 2.04 lub pozniejsza

UWAGA. Panel ACS-CP-D jest zamawiany za pomocg oddzielnego kodu materiatowego.
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Instalacja mechaniczna

Co zawiera ten rozdziat

W rozdziale tym opisano procedure sprawdzenia miejsca instalacji, rozpakowania,
sprawdzenia dostawy oraz mechanicznej instalacji przemiennika czestotliwosci.

Sprawdzenie miejsca instalacji

ACS355 moze by¢ zainstalowany na $cianie lub w szafie uzytkowika. Sprawdzi¢
wymagania dla szaf w przypadku uzycia zestawu NEMA1 i instalacji nasciennej
(patrz rozdziat Dane techniczne na stronie 357).

Istniejg trzy sposoby montazu przemiennika czestotliwosci, w zaleznosci od rozmiaru
obudowy:

a) montaz na tylniej Scianie przemiennika czestotliwosci (wszystkie rozmiary)

b) montaz boczny (rozmiary RO...R2)
c) montaz na szynie DIN (wszystkie rozmiary).

Naped musi by¢ zamontowany w pozycji pionowe;j.

Sprawdzi¢ miejsce zainstalowania urzgdzania zgodnie z wymaganiami podanymi
ponizej. Szczegoty dotyczgce wymiaréw napeddw patrz rozdziat Rysunki wymiarowe
na stronie 379.

B Wymagania dotyczace miejsca zainstalowania urzadzenia

Warunki eksploatacji

Dopuszczalne warunki pracy napedu podane sg w rozdziale Dane techniczne na
stronie 357.

Sciana
Sciana powinna by¢ pionowa lub tak zblizona do pionu jak to tylko mozliwe,

wykonana z niepalnego materiatu i wystarczajgco wytrzymata dla przeniesienia
ciezaru urzgdzenia.
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Podtoga

Podtoga w miejscu zainstalowania napedu powinna by¢ wykonana z niepalnego
materiatu.

Wolna przestrzen wokét urzadzenia

W celu zapewnienia odpowiedniego chtodzenia nalezy pozostawi¢ przestrzen 75 mm
(3 cale) pod i nad kazdym z napedow. Nie jest wymagana przestrzen po bokach
urzgdzenia, tak wiec naped moze by¢é montowany jeden przy drugim.

Wymagane narzedzia

Aby zamontowac przemiennik bedg potrzebne nastepujace narzedzia:

Srubokrety (odpowiednie do zastosowanych $rub)

narzedzie do zdejmowania izolacji

tasma miernicza

wiertarka (jezeli urzgdzenie bedzie instalowane za pomocg srub)

elementy montazowe: sruby lub nakretki (jezeli urzgdzenie bedzie instalowane za
pomocg srub). llosci srub/nakretek patrz Za pomocg Srub na stronie 34.
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Rozpakowanie

Przemiennik czestotliwosci (1) jest dostarczany w opakowaniu, ktére zawiera rowniez
(na fotografii przedstawiony jest naped w obudowie R1):

plastikowg torebke (2) zawierajgcg ptytke zaciskowg (uzywang takze dla kabli
Wej/Wyj w obudowie R3), ptytke zaciskowg Wej/Wyj (dla rozmiarow RO...R2),
ptytke uziemiajgca opcjonalnego modutu komunikaciji, zaciski i sruby

pokrywe panelu (3)

szablon montazowy, ktory jest czescig opakowania (4)

podrecznik uzytkownika (5)

zamowione dodatkowe opcje (moduty komunikacji, potencjometr, moduty
rozszerzen, instrukcje obstugi dodatkowych modutétw, podstawowy panel
sterowania lub panel sterowania z asystentami).

Sprawdzenie dostawy

Sprawdzi¢ czy nie ma widocznych sladéw uszkodzenia. Jezeli zostaty zauwazone
uszkodzenia nalezy niezwtocznie powiadomic¢ o tym przewoznika.

Przed przystgpieniem do instalacji nalezy sprawdzi¢ informacje podane na
tabliczkach znamionowych, aby zweryfikowa¢ czy naped jest wtasciwego typu. Patrz
sekcja Etykieta z opisem typu na stronie 28.
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Montaz

Instrukcje w niniejszym podreczniku dotyczg przemiennikow czestotliwosci w stopniu
ochrony obudowy IP20. Aby spetni¢ wymogi NEMA 1, nalezy uzy¢ jeden z
opcjonalnych zestawéw MUL1-R1, MUL1-R3 lub MUL1-R4, kt6re dostarczane sg w
instrukcjami instalacji (odpowiednio 3AFE68642868, 3AFE68643147
3AUA0000025916).

B Montaz urzadzenia
Zainstalowac przemiennik czestotliwosci za pomocg srub lub na szynie DIN.

Uwaga: Upewnic sie, ze pyt i opitki powstate przy wierceniu otworéw podczas
instalacji nie dostajg sie do wnetrza urzadzenia.

Za pomoca srub

1. Zaznaczy¢ miejsca na otwory uzywajgc np. szablonu wycietego z opakowania.
Rozmieszczenie otworow montazowych przedstawione jest rowniez na
rysunkach w rozdziale Rysunki wymiarowe na stronie 379. Liczba oraz
rozmieszczenie otworéw montazowych zalezg od rozmiaru obudowy i sposobu
montazu:

a) montaz na tylniej scianie (obudowy RO0...R4): cztery otwory

b) montaz boczny (obudowy RO0...R2): trzy otwory; jeden z otworow
montazowych na dole jest ulokowany w ptytce z zaciskami.

2. Umiesci¢ $ruby mocujgce w przygotowanych otworach w $cianie.
3. Umiesci¢ przemiennik czestotliwosci na Srubach mocujgcych.

4. Dokreci¢ sruby mocujgce przemiennik czestotliwosci do sciany.
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Na szynie DIN

1. Wiozy¢€ gorng czesc¢ zatrzasku w szyne, tak jak przedstawiono na rys. 1
Aby zdjgé przemiennik czestotliwosci ACS355, nalezy wcisngé dzwignie
znajdujacg sie na szczycie tylnej Sciany napedu, tak jak przedstawiono na rys. 1b.
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B Instalacja ptytki z zaciskami

Uwaga: Nie wyrzucac ptytek z zaciskami, sg one wymagane dla wykonania
wtasciwego uziemienia kabli silnoprgdowych, sterowniczych oraz opcji magistrali.

1.

Przymocowac ptytke z zaciskami (A), za pomocg dostarczonych srub, do ramy
znajdujgcej sie w dolnej czesci przemiennika czestotliwosci .

Dla rozmiaréw RO...R2, przymocowac ptytke zaciskowg Wej/Wyj (B) do ptytki
zaciskowej za pomocg dostarczonych srub.

B Montaz opcjonalnego modutu komunikacyjnego

3.

Podtgczy¢ kable zasilania i kable sterownicze wedtug instrukcji zawartych w
rozdziale Instalacja elektryczna na stronie 47.

Umiesci¢ modut komunikacyjny na ptytce uziemiajgcej przeznaczonej dla
dodatkowych opc;ji (C), a nastepnie przykreci¢ srube uziemiajgcg w lewym rogu
modutu. To powoduje przymocowanie modutu do ptyty uziemiajgce,.

Jesli nie zostata zdjeta pokrywa przytgczy, nalezy jednoczesnie nacisngc
wgtebienie, znajdujgce sie w pokrywie, i zsungc¢ pokrywe z obudowy.

Zatrzasng¢ przymocowany modut komunikacyjny na ptytce uziemiajgce;j
przeznaczonej dla opcji tak aby modut zostat umieszczony przytgczeniami na
zewnatrz napedu oraz tak, aby otwory na ptytce uziemiajgcej i ptytce z zaciskami
Wej/Wyj pokryty sie.

Przymocowac, za pomocg dostarczonych srub, ptytke uziemiajgcg przeznaczong
dla opcji z ptytkg z zaciskami Wej/Wyj.

Wsungac¢ pokrywe przytaczy.
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Planowanie instalacji
elektrycznej

Co zawiera ten rozdziat

W niniejszym rozdziale podano instrukcje wedtug ktérych nalezy postepowac
podczas doboru silnika, kabli, zabezpieczen, sposobu prowadzenia kabli oraz trybu

pracy.

Uwaga: Instalacja zawsze musi by¢ zaprojektowana i wykonana zgodnie z lokalnie
obowigzujgcymi przepisami. ABB nie ponosi zadnej odpowiedzialnosci za
jakakolwiek instalacje ktdra jest niezgodna z lokalnym prawem lub/i innymi
przepisami. Dodatkowo jezeli zalecenia podane przez ABB nie sg przestrzegane, w
przemienniku czestotliwosci mogg wystgpi¢ uszkodzenia/problemy ktérych nie
obejmuje gwarancja.

Przytaczenie zasilania pradu przemiennego (AC)

Patrz wymagania w sekcji Siec zasilajgca na stronie 367. Uzy¢ zainstalowanych
przytgczy do zasilania przemiennika czestotliwosci.

OSTRZEZENIE! Poniewaz prad uptywu urzadzenia przekracza 3.5 mA,
wymagana jest instalacja elektryczna zgodna z normg IEC 61800-5-1.

Dobdr urzagdzenia odtgczajgcego zasilanie

Zainstalowa¢ miedzy zrodtem zasilania a napedem recznie obstugiwane urzadzenie
odtaczajgce zasilanie. Urzadzenie takie musi dac sie zablokowaé w pozycji otwartej
(zasilanie odtgczone) w celu przeprowadzenia prac instalacyjnych i przeglagdow.
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B Unia Europejska

Aby spetni¢ Dyrektywy Uni Europejskiej, zgodnie ze standardem EN 60204-1,
Zabezpieczenia Maszynowe, urzgdzenie odtgczajgce musi by¢ jednym z
nastepujgcych typow:

» roztgcznik kategorii uzytkowania AC-23B (EN 60947-3)

» roztgcznik wyposazony w pomocniczy styk ktory we wszystkich przypadkach
powoduje odtgczenie obwodu obcigzenia przed otwarciem gtéwnych stykow
roztgcznika (EN 60947-3)

» odpowiedni roztgcznik dla odtgczenia obwodu zgodnie z EN 60947-2.

B Inne lokalizacje

Urzadzenie odtgczajgce musi spetnia¢ obowigzujgce regulacje dotyczace
bezpieczenstwa.

Sprawdzenie kompatybilnosci silnika i przemiennika
czestotliwosci

Sprawdzi¢ czy 3-fazowy silnik indukcyjny oraz przemiennik czestotliwosci sg
dopasowane zgodnie z tabelg danych znamionowych w sekcji Dane znamionowe na
stronie 358. Tabela zawiera typowe moce silnikow dla kazdego przemiennika
czestotliwosci.

Do wyjscia przemiennika czestotliwosci moze by¢ podtgczony tylko jeden silnik
synchroniczny z magnesami trwatymi.

Dobér kabli zasilania
B Zasady ogdblne
Zwymiarowac kable zasilania i kable silnika zgodnie z obowigzujgcymi przepisami

lokalnymi.

» Kable zasilnia oraz kable silnika muszg by¢ w stanie przenies¢ odpowiednie
prady obcigzenia. Znamionowe prady patrz sekcja Dane znamionowe na stronie
358.

» Kabel musi by¢ znamionowany na conajmniej 70 °C maksymalnej dopuszczalne;j
temperatury zyty przewodzgcej dla pracy ciagtej. Dla USA, patrz sekcja
Dodatkowe wymagania dla USA na stronie 40.

* Przewodnosc¢ zyty PE musi by¢ réwna jak dla zyty fazowej (ten sam przekroj
poprzeczny).

» Kable o napieciu pracy 600 V AC sg dopuszczalne dla napiecia 500 V AC.
+ Wymagania dotyczgce EMC znajdujg sie w rozdziale Dane techniczne na str.
357.

Aby spetni¢ wymagania EMC zwigzane z oznakowaniem CE i C-tick, musi by¢ uzyty
symetryczny kabel ekranowany silnikowy (patrz nastepna strona).
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Kabel zasilajgcy moze by¢ kablem 4-przewodowym, ale zaleca sie stosowanie
symetrycznych kabli ekranowanych.

W poréwnaniu z systemem 4-przewodowym uzycie symetrycznego kabla
ekranowanego redukuje emisje zaktdcen elektromagnetycznych catego systemu
napedowego oraz prady tozyskowe i zuzycie tozysk.

B Alternatywne typy kabli

Na rysunku ponizej pokazano typy kabli jakie mogg by¢ stosowane wraz z
przemiennikiem czestotliwosci.

Kable silnikowe Uwaga: Wymagany jest oddzielny przewod
(Zalecane réwniez jako zasilajqce) PE jezeli prZG.WOanéC’; ekranu kabla jest
niewystarczajgca.
Symetryczny kabel ekranowany: trzy
przewody fazowe i koncentryczny lub
inaczej skonstruowany symetryczny

przewdd PE oraz ekran

Przewod PE Ekran Ekran
i ekran

PE o PE

Dopuszczalne kable zasilajace

Ekran
System 4-przewodowy: trzy przewody
fazowe i przewdd ochronny.
PE PE

B Ekran kabla silnika

Aby ekran kabla spetniat swojg funkcje musi on posiadac taki sam przekroj
poprzeczny jak przewdd fazowy pod warunkiem, ze jest zrobiony z tego samego
materiatu co przewody fazowe.

Aby efektywnie sttumi¢ wypromieniowane i przewodzone zaktécenia
elektromagnetyczne o czestotliwosciach radiowych, przewodnos¢ ekranu musi by¢
co najmniej na poziomie 1/10 przewodnosci przewodu fazowego. Wymagania te sg
tatwo spetniane przez miedziany lub aluminiowy ekran. Minimalne wymagania w
stosunku do ekranu kabla silnika napedu sg pokazane ponizej. Ekran kabla sktada
sie z koncentrycznej warstwy drutdw miedzianych. Im lepszy i ciasniejszy ekran
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kabla, tym nizszy poziom emisji zaktéceh elektromagnetycznych oraz nizsze prady
tozyskowe.

Powtoka izolacyjna Ekran z drutow miedzianych Rdzen kabla

B Dodatkowe wymagania dla USA

Jako kabel silnika zalecany jest kabel typu MC o ciggtym pancerzu z falistego
aluminium z symetrycznym uziemieniem lub z ekranowaniem jezeli nie jest
stosowany przewdd metaliczny.

Kable mocy muszg mie¢ znamionowg temperature pracy 75°C (167°F).

Kanal kablowy

Tam gdzie kanaty kablowe muszg byc¢ sprzegniete razem, nalezy zmostkowac ztgcze
z przewodem uziemiajgcym potgczonym z kanatem kablowym po kazdej stronie
ztgcza. Potgczy¢ kanaty kablowe rowniez z obudowg napedu. Zastosowaé oddzielne
kanaty kablowe dla kabla zasilania sieciowego, kabla silnika, okablowania rezystoréw
hamowania oraz okablowania sterowania. W tym samym kanale kablowym nie
prowadzi¢ okablowania silnika od wiecej niz jednego napedu.

Kable w pancerzu / ekranowany kabel zasilania

Kable 6-zytowe (3 przewody fazowe i 3 przewody uziemienia) typu MC z ciggtym
pancerzem z falistego aluminium i symetrycznymi przewodami uziemienia sg
dostepne u nastepujgcych dostawcow (nazwy handlowe w nawiasach):

* Anixter Wire & Cable (Philsheath)

» BICC General Corp (Philsheath)

* Rockbestos Co. (Gardex)

» Oaknite (CLX).

Ekranowane kable zasilania sg dostepne m.in. u nastepujacych dostawcow:
+ Belden

+ LAPPKABEL (OLFLEX)
* Pirelli.
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Dobor kabli sterowania

B Ogdlne zasady

Wszystkie kable dla analogowych sygnatéw sterowania oraz kable podtgczone do
wejscia czestotliwosciowego muszg by¢ ekranowane.

Uzywac podwajnie ekranowanego skreconego parami (skretka) kabla (Rysunek a,
np. JAMAK firmy Draka NK Cables) dla sygnatow analogowych. Nalezy uzy¢ osobno
ekranowanej pary dla kazdego sygnatu. Nie uzywac¢ wspolnego kabla powrotnego dla
réznych sygnatow analogowych.

Podwdjnie ekranowany kabel jest najlepszg alternatywg dla prowadzenia
niskonapieciowych sygnatéw cyfrowych, ale dopuszczalne jest rowniez uzywanie w
tym celu pojedynczo ekranowanego lub nieekranowanego kabla ztozonego z wielu
skreconych par przewodéw (Rysunek b). Kable podtgczone do wejscia
czestotliwosciowego muszg by¢ zawsze ekranowane.

b
— ",,
——— T e

. Pojedynczo ekranowany kabel
Podwajnie ekranowany kabel zlozony ze skreconych par
skrecany parami przewodow

Sygnaty analogowe i cyfrowe prowadzi¢ w oddzielnych kablach.

Sygnaty sterowane przez przekaznik mogg by¢ prowadzone w tych samych kablach
co cyfrowe sygnaty wejsciowe, pod warunkiem, ze ich napiecie nie przekracza 48 V.
Zaleca sie, aby sygnaty z przekaznika byty prowadzone kablami skreconymi parami.

Nigdy nie prowadzi¢ w tym samym kablu sygnatow o napiecu 24 VDC i napieciu 115/
230 VAC.

B Kabel przekaznikowy

Typem kabla przetestowanym i zatwierdzonym przez ABB jest kabel ze splatanym
metalicznym ekranem (np. OLFLEX firmy LAPPKABEL).

B Kabel panelu sterowania

Przy sterowaniu na odlegto$¢ za pomocg panelu, kabel fgczacy panel sterowania z
napedem nie moze przekracza¢ 3 m (10 stép). Typem kabla przetestowanym i
zatwierdzonym przez ABB jest kabel uzywany w opcjonalnym zestawie panelu
sterowania.
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Sposéb prowadzenia kabli

Kabel silnika nalezy prowadzi¢ z dala od innych kabli. Kable silnikowe kilku napedow
mogg by¢ prowadzone réwnolegle obok siebie. Zaleca sie aby kabel silnika, kabel
zasilania sieciowego, oraz kable obwodow sterowania byly instalowane w
oddzielnych korytkach kablowych. Aby zmniejszy¢ interferencje elektromagnetyczng
spowodowang szybkimi zmianami napiecia wyjsciowego napedu nalezy unikac
sytuaciji, gdy kable silnikowe biegng na dtugich odcinkach rownolegle do innych kabli.

Gdy kable sterowania muszg przecinac sie z kablami zasilania nalezy upewni¢ sie,
ze przecinajg sie pod kagtem tak bliskim 90 stopni jak to tylko jest mozliwe.

Korytka kablowe muszg mie¢ dobre potgczenie elektryczne miedzy sobg oraz z
elektrodami uziemiajgcymi. Aby poprawi¢ lokalne wyréwnanie potencjatu mozna
zastosowac system aluminiowych korytek kablowych.

Schemat prowadzenia kabli pokazany jest na rysunku ponize;.

Kabel silnika
Przemiennik Kabel ZaSilaniat min. 300 mm (12 cali)
czestotliwosci
Kabel zasilania sieciowego Kabel silnika
$min. 200 mm (8 cali) 90°L] tmin. 500 mm (20 cali
Kable sterowania
B Kanaly kablowe dla kabli sterowania
24V 230V 24V 230V
i ’ y/
\ /
N U
/><\\
/ N
Nie dozwolone, chyba ze kabel 24 V Kable sterujgce dla napie¢ 24 Vi 230 V
posiada izolacje dla 230 V lub jest prowadzi¢ w oddzielnych kanatach
izolowany za pomocg ostony izolujgcej dla kablowych wewnatrz szafy.
230 V.
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Zabezpieczenie przemiennika czestotliwosci, kabli

zasilania, silnika i kabli silnika w sytuacji zwarcia i

termicznego przecigzenia

B Zabezpieczenie przemiennika czestotliwosci i kabli zasilania w
sytuaciji zwarcia

Zainstalowac zabezpieczenie wedtug podanych ponizej wskazéwek.

Schemat obwodu Zabezpieczenie
zwarciowe
Rozdzielnia Kabel Przemiennik Zabezpieczenie
| zasilania czestotliwosci przemiennika oraz kabli
' zasilania za pomocg
; ,ﬁ' | ~ bezpiecznikéw lub
e . s -y roztgcznika. Patrz
R | objasnienia 1) i 2).
L

O
B} ®

1) Rozmiar bezpiecznika wybra¢ wedtug instrukcji podanych w rozdziale Dane techniczne na
stronie 357. Bezpieczniki chronig kabel zasilania w sytuacji zwarcia, ograniczajg uszkodzenie
przemiennika i urzgdzen przytgczonych do przemiennika w przypadku wystgpienia zwarcia
wewnatrz przemiennika.

2) Moga zostac uzyte roztgczniki przetestowane przez ABB wraz z ACS350. Bezpieczniki
muszg by¢ uzyte wraz z innymi roztgcznikami. W celu uzyskania informacji o dopuszczonych
typach roztgcznikdw oraz charakterystykach sieci zasilajgcych nalezy skontaktowac sie z
lokalnym przedstawicielem ABB.

OSTRZEZENIE! Z uwagi na zasade dziatania oraz budowe roztgcznikéw,

niezaleznie od producenta, w przypadku wystgpienia zwarcia, gorgce
zjonizowane gazy mogg wydostac sie z obudowy roztgcznika. Aby zapewni¢
bezpieczng eksploatacje nalezy zwrdci¢ szczegolng uwage na instalacje oraz
umiejscownienie roztgcznikow. Postepowac zgodnie z instrukcjami producenta.

B Zabezpieczenie silnika i kabli silnika w sytuacji zwarcia

Przemiennik chroni silnik oraz kabel silnikowy w sytuacji zwarcia kiedy kabel
zwymiarowany jest w oparciu o znamionowy prad przemiennika czestotliwosci. Nie
potrzebne sg dodatkowe urzgdzenia zabezpieczajgce.

B Ochrona przemiennika czestotliwosci, silnika i kabli zasilania w
sytuacji termicznego przecigzenia

Przemiennik czestotliwosci chroni siebie oraz kable zasilania i silnikowe przed

termicznym przecigzeniem kiedy kable zwymiarowane sg w oparciu 0 znamionowy

prad przemiennika czestotliwosci. Nie potrzebne sg dodatkowe termiczne
zabezpieczenia.



44 Planowanie instalacji elektrycznej

OSTRZEZENIE! Jezeli do przemiennika czestotliwo$ci podtgczony jest wiecej
niz jeden silnik, musi by¢ uzyte oddzielne zabezpieczenie termiczne lub
roztgcznik dla ochrony kazdego silnika i kabla silnika. Urzgdzenia te mogg wymagac

uzycia oddzielnego bezpiecznika aby wytgczy¢ prad zwarcia.

B Ochrona silnika przed przecigzeniem termicznym

Zgodnie z przepisami, silnik musi by¢ zabezpieczony od przecigzen termicznych oraz
w chwili wykrycia przecigzenia zasilanie musi zostac¢ odtgczone. Przemiennik
posiada funkcje termicznej ochrony silnika i w chwili gdy jest to niezbedne zostaje
odtgczone zasilanie silnika. Mozliwe jest rowniez podtgczenie do przemiennika
czestotliwosci czujnika temperatury silnika. Uzytkownik moze dostroi¢/dostosowac
zaréwno model oraz funkcje pomiaru temperatury poprzez zmiany nastaw
opowiednich parametréw.

Przyktady czujnikow temperatury:

* rozmiary silnikow IEC180...225: przetgcznik termiczny (np. Klixon)

* rozmiary silnikow IEC200...250 i wieksze: PTC lub Pt100.

W celu uzyskania informaciji na temat modelu termicznego, przejs¢ do rozdziatu
Ochrona termiczna silnika na stronie 144. W celu uzyskania informaciji na temat

funkcji pomiaru temperatury, przej$¢ do sekcji Pomiar temperatury silnika poprzez
stadardowe Wej/Wyj na stronie 154.

Zastosowanie funkcji Safe torque off (STO)
Patrz Dodatek: Safe torque off (STO) na stronie 399.

Wspoipraca urzadzen ze szczagtkowym pradem (RCD) z
przemiennikiem czestotliwosci

Przemienniki czestotliwosci ACS355-01x mogg pracowac z urzgdzeniami Typu A ze
szczatkowym prgdem, ACS355-03x mogg pracowac z urzgdzeniami Typu B ze
szczatkowym prgdem. Dla przemiennikéw czestotliwosci ACS355-03x mogg miec
takze zastosowanie inne sposoby ochrony w przypadku bezposredniego lub
posredniego kontaktu takie jak separacja od srodowiska poprzez podwdjng lub
wzmocniong izolacje lub izolowanie od systemu zasilania przez transformator.

Zastosowanie roztgcznika bezpieczenstwa pomiedzy
przemiennikiem czestotliwosci a silnikiem

Zaleca sie zainstalowac roztgcznik bezpieczenstwa pomiedzy silnikiem z magnesami
trwatymi a wyjsciem przemiennika czestotliwosci. Roztgcznik jest niezbedny aby
izolowac silnik od przemiennika czestotliwosci podczas prac obstugowych napedu.

Zastosowanie potaczenia typu bypass

OSTRZEZENIE! Nigdy nie podtgczaé zasilania do przytgczy wyjéciowych U2,
V2 i W2 przemiennika czestotliwosci. Podanie napiecia zasilajgcego na zaciski
wyjsciowe moze spowodowacé trwate uszkodzenie przemiennika czestotliwosci.




Planowanie instalacji elektrycznej 45

Jezeli wymagane jest czeste uzycie bypass’u, uzy¢ mechanicznie sprzegnietych
przetgcznikdw lub stycznikow aby zapewnic, ze do przytgczy silnika nie jest
jednoczesnie podane napiecie z wyjscia przemiennika czestotliwosci i bezposrednio
z sieci zasilajgcej.

Ochrona stykow wyjsciowych przekaznikéw

Obcigzenia indukcyjne (przekazniki, styczniki, silniki) powodujg wystepowanie
napieciowych sktadowych przejsciowych przy wytgczaniu.

Nalezy wyposazy¢ obcigzenia indukcyjne w obwody ttumigce zaktdcenia [warystory,
filtry RC (AC) lub diody (DC)] w celu zminimalizowania emisji zaktocen
elekromagnetycznych przy wytgczaniu. Jezeli zaktdcenia te nie zostang wyttumione
mogqg one zostaé przeniesione pojemnosciowo lub indukcyjnie do innych przewodow
w kablu sterowania i stworzy¢ ryzyko awarii czy nieprawidtowej pracy innych czesci
systemu.

Zainstalowaé elementy zabezpieczajgce tak blisko obcigzenia indukcyjnego jak to
tylko mozliwe. Nie instalowac elementéw zabezpieczajgcych na listwie Wej/\Wyj.

Warystor F'ij o __ -
o |

: Wyjscie
230 VAC | :4 przekaznikowe |
| L przemiennika !

czestotliwosci

FntchFH:'—‘ - --_.

o B : Wyjscie |
przekaznikowe

230 VAC ! : przemiennika !

i — czestotliwosci

Dioda"‘—‘ o

—

! : Wyjscie :

przekaznikowe
24V DC ' : przemiennika !
| — \

czestotliwosci

(e
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Instalacja elektryczna

Co zawiera ten rozdziat

W rozdziale tym opisano: jak sprawdzi¢ izolacje uktadu oraz kompatybilnos¢ z
sieciami IT (nieuziemione) oraz niesymetrycznie uziemione TN oraz podtgczenia
kabli silnoprgdowych i sterujgcych.

OSTRZEZENIE! Prace opisane w tym rozdziale mogg by¢ wykonywane tylko

przez wykwalifikowanych elektrykow. Nalezy przestrzegac instrukcji opisanych
w rozdziale Bezpieczerstwo na stronie 17. Ignorowanie instrukcji bezpieczenstwa
moze prowadzi¢ do powaznych obrazen, a nawet smierci.

Upewni¢ sie ze podczas instalacji przemiennik czestotliwosci jest odtagczony
od sieci (zasilanie wejsciowe). Jezeli byt wczesniej przytagczony do sieci, nalezy
odczekaé co najmniej 5 minut po jego odtaczeniu od sieci zasilajacej.

Sprawdzenie izolacji ukiadu

B Przemiennik czestotliwosci

Nie przeprowadzac jakichkolwiek testow napieciowych lub opornosci izolacji (np. tzw.
test “hi-pot” lub testowanie przy pomocy miernika opornosci izolacyjnej) na zadnym z
elementéw przemiennika czestotliwosci, gdyz testy mogg spowodowac uszkodzenie.
Kazdy przemiennik czestotliwosci przechodzi fabrycznie test izolacji pomiedzy
obwodem gtéwnym i obudowg / ramg wsporczg. Wewnatrz przemiennika sg obwody
ograniczajgce napiecie, ktére odcinajg automatycznie napiecie testujgce.

B Kable zasilania

Sprawdzi¢ izolacje kabli zasilajgcych, zgodnie z obowigzujgcym lokalnie przepisami,
przed podtgczeniem ich do napedu.
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B Silnik i kable silnikowe

Sprawdzi¢ izolacje silnika i kabli silnikowych w sposéb nastepujacy:

1. Sprawdzi¢ czy kabel silnikowy jest podtgczony do silnika i odtgczony od zaciskéw
wyjsciowych przemiennika czestotliwosci U2, V2 i W2.

2. Zmierzyc¢ rezystancje izolacji pomiedzy kazdg zytg fazowg
a zytg przewodu PE uzywajac napiecia pomiarowego
500 V DC. Rezystancja izolacji silnikow prod. ABB musi
przekracza¢ 100 MQ (wartosc¢ przy 25 °C lub 77 °F). Dla
silnikow innych producentéw, odwotac sie do odpowiedniej

instrukcji. Uwaga: Wilgo¢ wewnatrz silnika moze
spowodowac obnizenie wartosci rezystancji izolacji. Jezeli sg podejrzenia co do
obecnosci wilgoci w silniku, osuszy¢ silnik i powtorzy¢ pomiary.

Sprawdzenie zgodnosci z sieciami IT (nieuziemiona) i
niesymetrycznie uziemionymi TN

OSTRZEZENIE! Odtgczyé wewnetrzny filtr EMC przed podtgczeniem

przemiennika czestotliwo$ci do sieci typu IT (sie¢ nieuziemiona lub uziemiona
przez wysokag rezystancje [ponad 30 Q ]), w przeciwnym przypadku sie€ zostanie
podtgczona do potencjatu ziemii poprzez kondenstaory filtru EMC. Moze to
spowodowac niebezpieczenstwo lub uszkodzenie przemiennika czestotliwosci.

Odtgczy¢ wewnetrzny filtr EMC przed podtgczeniem przemiennika czestotliwosci do
sieci niesymetrycznie uziemionej TN, w przeciwnym przypadku przemiennik
czestotliwosci ulegnie uszkodzeniu.

Uwaga: Gdy zostanie odtgczony wewnetrzny filtr EMC, przemiennik czestotliwosci
nie spetnia kompatybilnosci EMC bez dodatkowego zewnetrznego filtru.

1. Jezeli uzywang siecig jest sie€ typu IT (nieuziemiona) lub niesymatrycznie
/ uziemiona TN , odtgczyc wewnetrzny filtr EMC poprzez odkrecenie sruby EMC.
Dla 3 fazowych przemiennikow czestotliwosci typu U (oznaczone jako

ACS355-03U-), metalowa sruba EMC jest fabrycznie usunieta i zastgpiona
plastikowa.

Sruba EMC wobudowach RO...R2.
W R3, sruba ta jest wyzej.

Sruba EMC w obudowie R4, IP20
(za obudowg R4, NEMA 1)

-

| S2% 182988 \-EMC| —;D
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Przytaczenie kabli silnopragdowych

B Schemat potaczen

Przemiennik czestotliwosci

WEJSCIE WYJSCIE

PE [UT][VI[W1] @)[BRK+BRK-] [U2]V2]W2] @)

1) 1
N (_—__—::T ¥
Mozliwe : I I |
alternatywy patrz | | I
sekcja Dobor PE {|_ _
urzgdzenia \zi \,:, \U + — |J
odfgczajgcego Y "\~ [ - — - ]
zasilanie na & o [ | _I:I._ d
stronie 37. \I_ .:.: IS & Opcjontalny
—! - - rezystor
S] S] \ hamowania albo Slinik
Wspdlna szyna
L1 L2 L3 DC ¥

D Uziemié¢ drugi koniec przewodu PE na ptycie rozdzielcze;.

2) Uzy¢ oddzielnego kabla uziemiajgcego jezeli przewodnos¢ ekranu kabla jest
niewystarczajgca (mniejsza niz przewodnos¢ przewodu fazowego) i przewod uziemiajgcy
w kablu jest niesymetryczny. Patrz sekcja Dobdr kabli zasilania na stronie 38.

3) Wiecej informaciji na temat Wspolnej szyny DC, patrz podrecznik ACS355 Common DC
application guide (3AUA0000070130 [EN]).

Uwaga:

Nie stosowac kabli o konstrukcji asymetrycznej jako kabli silnika.

Jezeli kabel silnika oprocz przewodzgcego ekranu zawiera dodatkowo symetryczny przewod
uziemiajacy, przytaczyc¢ ten przewod uziemiajgcy do zacisku uziemienia po stronie napedu i
po stronie silnika.

Kable silnikowe, zasilania oraz sterownicze prowadzi¢ oddzielnie. Wiecej informacji na ten
temat patrz sekcja Sposob prowadzenia kabli na stronie 42.

Uziemienie ekranu kabla silnikowego po stronie silnika

Aby zminimalizowa¢ zaktdcenia o czestotliwosci

radiowej:

* uziemi¢ kabel przez skrecenie ekranu w warkocz o
nastepujgcych proporcjach wymiarow:
sptaszczona szeroko$¢ > 1/5 - diugosci

* lub uziemi¢ obwodowo (360 stopni) ekran kabla na
przepuscie skrzynki zaciskowej silnika.
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B Procedura podtaczenia

1.

Przymocowac przewdd uziemiajgcy (PE) kabla zasilajgcego do zacisku
uziemiajgcego. Podtgczy¢ przewody fazowe do zaciskéw U1, V1i W1. Dla
rozmiarow obudowy RO0...R2 uzy¢ momentu obrotowego o wartosci 0.8 N-m
(7 Ibf-in), 1.7 N-m (15 Ibf-in) dla R3 oraz 2.5 N-m (22 Ibf-in) dla R4.

Zdjg¢ zewnetrzng izolacje i wykona¢ mozliwie krotkg wigzke z odstonietego
ekranu kabla silnika. Podtgczy¢ wykonang wigzke do zacisku uziemiajgcego.
Podtaczy¢ przewody fazowe do zaciskéw U2, V2 i W2. Dla napedow o
rozmiarach obudowy RO... R2 uzyé momentu obrotowego o wartosci 0.8 N-m
(7 Ibf-in), 1.7 N-m (15 Ibf-in) dla R3 oraz 2.5 N-m (22 Ibf-in) dla R4.

Podtgczy¢ opcjonalny rezystor hamowania do zaciskow BRK+ i BRK- za pomocg
ekranowanego kabla wedtug procedury jak dla kabli silnikowych opisanej w
poprzednim punkcie.

Zabezpieczy¢ kable na zewnatrz przemiennika czestotliwosci przed
uszkodzeniami mechaniczymi.

N oHtt—=—
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Przytaczenie kabli sterowania

B Przylacze Wej/Wyj

Rysunek ponizej przedstawia ztgcze Wej/Wyj. Moment dokrecajacy 0.4 N-m / 3.5
Ibf-in.

X1C:STO

X1A: X1B:
123 4+ 1: SCR 17: ROCOM
2: Al 18: RONC
Peea 3: GND 19: RONO
4: +10V 20: DOSRC
@ 5. Al2 21: DOOUT
cbzz 6: GND 22: DOGND
00 7: AO
) 8: GND X1C:STO
I 9: +24V 1: OUT1
= 10: GND 2: OUT2
i 11: DCOM 3: IN1
Warning! 12: DI1 4: IN2

Dangerous voltage

13: DI2
14: DI3
15: DI4
16: DI5 - wejscie cyfrowe lub

©
©
©
©
©
©
# czestotliwosciowe

S$1: Wybdr sygnatu napieciowego
lub prgdowego dla wejs¢
analogowych Al1 i Al2.

S1

me_ °'|‘§|
gy 910111213141516" 202122
<< X1A X1B

Wybér sygnatu pradowego lub napigciowego dla wejsé analogowych

Za pomocg przetagcznika S1 dokonuje sie wyboru sygnatu napieciowego (0 (2)...10 V
/-10...10 V) lub prgdowego (0 (4)...20 mA / -20...20 mA) dla wejs¢ analogowych.
Fabrycznie ustawione sg: sygnat napieciowy dla Al1 (0 (2)...10 V) i unipolarny
pradowy dla Al2 (0 (4)...20 mA), ktére odpowiadajg domys$inym ustawieniom w
makroaplikacjach. Przetgcznik jest umieczczony na lewo od przytgcza 9 Wej/\Wyj
(patrz rysunek przytgczg Wej/\Wyj powyzej).

Gorne potozenie (ON): 1 (0 [4]...20 mA, domysinie dla Al2; lub -20...20 mA)
Dolne potozenie (OFF): U (0 [2]...10 V, domysinie dla Al1; lub -10...10 V)

S1

Al1[~[Hg
Al2|SE1Z
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Podtaczenie sygnatu pragdowego i napieciowego do wejsé analogowych

Podtgczenie bipolarne sygnatow: napieciowy (-10...10 V) i pradowy (-20...20 mA)
jest rowniez mozliwe. W przypadku dokonania zmian sygnatow z unipolarnych na
bipolarne nalezy odpowiednio ustawi¢ parametry, patrz sekcja Programowalne
wejScia analogowe na stronie 128.

Unipolarne napiecie Bipolarne napiecie Unipolarny/Bipolarny prad
1...10 kQ SCR SCR SCR
Ey o i

Al |-( » a Al
- 3————{GND % /- [GND /—J{GND
7 >—+10V Uzy¢ zewnetrznego zrodia

+10V GND -10 V

A zasilnia.

Konfiguracja PNP i NPN dla wejs¢ cyfrowych

Wejscia cyfrowe mozna okablowac w konfiguracji PNP albo NPN.

Podtgczenie PNP Podtgczenie NPN
X 9 [+24V al 9 [+24V
|:10 GND Em GND

11 |DCOM 11 |DCOM
——12 |DI1 — —12 |DI1
——13 |DI2 ———13 |DI2
——114 |DI3 — —114 |DI3
— —115 |DI4 — —15 |DI4
——16 |DI5 ——16 |DI5

Zewnetrzne zasilanie dla wejs¢ cyfrowych

/ Dla zewnetrznego zasilania +24 V wej$¢ cyfrowych, patrz schemat ponizej.

Podtgczenie PNP Podtgczenie NPN
X1 X1
9 |+24V 9 |+24V
° 10 |GND + ° 10 |GND
+240\>/DDCE,: 11 |DCOM zgxgg 11 |DCOM
—|12 |DI1 —1{12 |DI1
—13 |DI2 —113 |DI2
—|14 |DI3 —14 |DI3
—|15 |Dl4 —115 |DI4
—16 |DI5 —16 |DI5




Instalacja elektryczna 53

Wejscie czestotliwosciowe

Jezeli wejscie cyfrowe DI5 jest uzywane jako wejscie czestotliwosciowe nalezy

odpowiednio ustawi¢ parametry, patrz sekcja Wejscie czestotliwosciowe na stronie
132.

Przykiad podtaczenia dwu- i trzykablowego czujnika

W makroaplikacjach Recznie/Automatycznie, Sterowanie PID oraz Sterowanie
Momentem Obrotywym (patrz sekcja Makroaplikacje, strony odpowiednio 174, 115
116) wykorzystane jest wejscie analogowe 2 (Al2). Przedstawione schematy na tych
stronach zawierajg zewnetrznie zasilane czujniki (podtgczenia zasilania nie
pokazane). Schematy ponizej przedstawiajg podtgczenie dwu- lub trzykablowego
czujnika zasilanego z wyjscia pomocniczego napiecia przemiennika czestotliwosci.

Uwaga: Nie wolno przekracza¢ maksymalnych wartosci pomocniczego zasilania
auxiliary 24 V (200 mA).

Dwukablowy czujnik

X1A

Pomiar lub zadawanie aktualnej warto$ci procesowej,
|+ ‘*6 GND |0(4)...20 mA, R, = 100 Q

|_ 9 +24V |Napiecie pomocnicze, nie izolowane,
10 |GND [+24 V DC, maks. 200 mA

Uwaga: Czujnik jest zasilany pradem wyjscowym, a przemiennik czestotliwosci
zapewnia napiecie zasilania (+24 V). Dlatego tez sygnat wyjsciowy musi zawierac sie
w przedziale 4...20 mA, a nie 0...20 mA.

Trzykablowy czujnik

X1A
P OUT (0)4...20 mAl Al2 Pomiar lub zadawanie aktualnej warto$ci procesowe;j,

| O 6 |GND |0(4)...20 mA, R, =100 Q

+

9 +24V |Napiecie pomocnicze, nie izolowane,
{10 |GND [*+24 V DC, maks. 200 mA




54 Instalacja elektryczna

B Schemat domysinych potaczen Wej/Wyj

Domyslina konfiguracja podtgczen sygnatow sterujgcych zalezg od wybranej
makroaplikacji, ktéra wybierana jest za pomocg parametru 9902 APPLIC MACRO.

Domysing makroaplikacjg jest ABB Standard. Zapewnia ona konfiguracje Wej/\Wyj
wraz z trzema predkosciami statymi. Domys$ine wartosci parametrow podane sg w
sekcji Nastawy fabryczne dla réznych makroaplikacji na stronie 176. Informacje na
temat innych makroaplikacji, patrz rozdziat Makroaplikacje na stronie 107.

Ponizej przedstawiony jest schemat dla domysinej konfiguracji Wej/Wyj w
makroaplikacji ABB Standard.

X1A

SCR

Ekran kabla sygnatowego

o

Al1

Zewnetrzne zadawanie czestotliwosci: 0...10 V )

1...10 kQ

=
il

GND

Masa obwodu wejscia analogowego.

4
.
/
4

A\

+10V

Napiecie zadawania: +10 V DC, maks. 10 mA

Al2

Nie uzywane w konfiguracji domysinej. 0...10 V

maks. 500 Q

GND

Masa obwodu wejscia analogowego.

AO

Czestotliwosé wyjsciowa: 0...20 mA

(N[O |WIN|=

GND

Masa obwodu wyjs$cia analogowego

o

+24V

Wyjscie nap. pomocniczego: +24 V DC, maks. 200 mA

-
o

GND

Masa wyjscia napiecia pomocniczego

N
—

DCOM

Masa wejs¢ cyfrowych

|\

DI1

Stop (0) / Start (1)

|\

DI2

Do przodu (0) / Do tytu (1)

—
N

DI3

Wybér predkosci statej 2)

-
(6}

D14

Wybér predkosci stalej 2)

-
o

DI5

Wybor pary czaséw przyspieszania / hamowania®)

X1B

17

ROCOM

18

RONC

—19

RONO

Wyjscie przekaznikowe 1
; Bez btedu [Btad (-1)]
-

20

DOSRC

—21

DOOUT

22

DOGND

Wyjscie cyfrowe, maks. 100 mA
3?&; Bez biedu [Biad (-1)]

X1C:STO

OuT1

Podtgczenia STO (Safe torque off)

OouT2

[ [ ]

IN1

AIWIN|[—~

IN2
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) Al1 jest uzywane do zadawania predkosci 3) 0 = czasy przyspieszania / hamowania

jezeli zostat wybrany tryb sterowania zgodnie w wartosciami parametrow 2202 i
wektorowego. 2203.
?) Patrz grupa parametrow 12 PREDKOSCI 1 = czasy przyspieszania / hamowania
STAtE: zgodnie w wartosciami parametrow 2205 i
DI3 |DI4 |Funkcja (parametr) 2206.
0 0 |Zadawanie przez Al1 4) 360 stopniowe uziemienie wykonywane przy
1 [0 [Predkosc stata 1 (71202) pomocy zacisku.
0 |1 [Predkosc stata 2 (7203) Moment dokrecajacy = 0.4 N-m / 3.5 Ibf-in.
1 1 Predko$c¢ stata 3 (1204)
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B Procedura podtaczania

1.

Zdjg¢ pokrywe przytgczy poprzez jednoczesne nacisniecie wgtebienia i zsuniecie
pokrywy z obudowy.

Sygnaty analogowe: Zdjaé zewnetrzng izolacje wokot kabla sygnatu analogowego
i uziemi¢ odkrytg czes¢ ekranu za pomocg zacisku.

Podtgczy¢ przewody do wiasciwych przytgczy. Dokreca¢ z momentem 0.4 N-m
(3.5 Ibf-in).

Skreci¢ przewody uziemiajgce kazdej pary kabli sygnatéw analogowych i
podtgczy¢ do przytgcza SCR (przytacze 1).

Sygnaty cyfrowe: Zdjaé zewnetrzng izolacje i uziemi¢ odstoniony ekran przy
pomocy zacisku.

Przytgczy¢ zyty kabli do odpowiednich przytaczy. Dokreca¢ z momentem 0.4 N-m
(3.5 Ibf-in).

Dla podwdjnie ekranowanych kabli, skreci¢ przewody kazdej pary kabla razem i
podigczy¢ wigzke dp przytgcza SCR (przytgcze 1).

Zabezpieczy¢é mechanicznie wszystkie kable napedu.

W przypadku braku instalacji opcjonalnego modutu komunikacyjnego (patrz
Montaz opcjonalnego modutu komunikacyjnego na stronie 36), wsung¢ pokrywe.

10. Podtgczyc¢ przewody STO do odpowiednich przytaczy. Dokrecaé z momentem

0.4 N-m (3.5 Ibf-in).

O —
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Lista czynnosci
instalacyjnych

Sprawdzenie instalacji

Przed rozruchem nalezy sprawdzi¢ instalacje elektryczng oraz mechaniczng czesc¢
instalacji. Z pomocg drugiej osoby oraz wykorzystujgc zamieszczong ponizej liste
czynnosci sprawdzi¢ kolejne punkty czynnosci instalacyjnych. Przed rozpoczeciem
prac przeprowadzonych na przemienniku czestotliwosci nalezy rowniez zapoznac sie
z informacjami zawartymi w rozdziale Bezpieczenstwo na stronie 77 niniejszego
podrecznika.

INSTALACJA MECHANICZNA

[0 Zewnetrzne warunki pracy sg spetnione. (Patrz Instalacja mechaniczna: Sprawdzenie
miejsca instalacji na stronie 31 oraz Dane techniczne: Straty cieplne, chtodzenie i hatas
na stronie 364 oraz Warunki otoczenia na stronie 371.)

[d Przemiennik czestotliwosci jest wtasciwie przymocowany w pozycji pionowej na niepalne;j
Scianie. (Patrz Instalacja mechaniczna na stronie 31.)

[0 Przeptyw powietrza chtodzacego odbywa sie bez przeszkdd. (Patrz Instalacja
mechaniczna: Wolna przestrzen wokot urzgdzenia na stronie 32.)

[J Silnik i urzgdzenia napedzane sa przygotowane do uruchomienia. (Patrz Planowanie
instalacji elektrycznej. Sprawdzenie kompatybilnosci silnika i przemiennika czestotliwosci
na stronie 38 oraz Dane techniczne: Przytacze silnika na stronie 367.)

INSTALACJA ELEKTRYCZNA (Patrz Planowanie instalacji elektrycznej na stronie 37 oraz

Instalacja elektryczna na stronie 47.)

[J Dla sieci nieuziemionej/z izolowanym punktem zerowym lub niesymetrycznie uziemionej:
wewnetrzny filtr EMC jest odtgczony (Sruba EMC odkrecona).

[0 Kondensatory zostaty uformowane jesli naped byt sktadowany przez rok lub dtuze;j.
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O 0O OO0 OO0 OoO000

Naped jest odpowiednio uziemiony.
Napiecie zasilania odpowiada napieciu zasilania przemiennika czestotliwosci.

Przytgcza zasilania do U1, V1 i W1 sg poprawne wykonanie i dokrecone z odpowiednim
momentem.

Zainstalowane sg odpowiednie bezpieczniki oraz roztgczniki.

Przytagcza silnika do U2, V2 i W2 sg poprawne wykonane i dokrecone z odpowiednim
momentem.

Kable silnikowe, zasilania oraz kable sterownicze sg prowadzone oddzielnie.
Potagczenia zewnetrznego sterowania (Wej/Wyj) sg poprawnie wykonane.

Potaczenia, dziatanie i reakcja Safe torque off (STO) sg poprawnie wykonane i dziatajg
poprawnie.

Napiecie zasilania przemiennika czestotliwosci nie jest podawane na wyjsciu
przemiennika czestotliwosci (za pomocg potgczenia typu bypass).

Pokrywa przytaczy, dla NEMA 1 pokrywa zabezpieczajgca i skrzynka przytgczeniowa, sg
zatozone.
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Uruchomienie, sterowanie
poprzez Wej/Wyj i Bieg ID

Co zawiera ten rozdziat

W rozdziale zawarto informacje jak:

* przeprowadzi¢ uruchomienie

+ dawac¢ komendy start, stop, zmienia¢ kierunek obrotéw oraz dopasowac predkosé
silnika poprzez interfejs Wej/Wyj

* przeprowadzi¢ bieg identyfikacyjny napedu (bieg ID).

Wykonanie powyzszych zadanan przy uzyciu panelu sterowania zostato krotko

opisane w niniejszym rozdziale. Szczegoty dotyczgce obstugi panelu sterowania
znajdujg sie w rozdziale Panele sterowania na stronie 73.

Jak uruchomié¢ naped

OSTRZEZENIE! Uruchomienie moze by¢ przeprowadzone tylko przez
Vi ‘ \ / ' \ wykwalifikowanych elektrykdw.

Instrukcje bezpieczenstwa podane w rozdziale Bezpieczenstwo na stronie 17 muszg
by¢ przestrzegane podczas procedury uruchomienia.

Naped zostanie automatycznie uruchomiony w chwili podania zasilania jezeli podana
jest zewnetrzna komenda bieg.

Sprawdzi¢ czy uruchomienie silnika nie spowoduje jakiegokolwiek
niebezpieczenstwa. Odsprzegnaé napedzane urzadzenie jezeli:

+ istnieje ryzyko uszkodzenia w przypadku niewtasciwego kierunku obrotéw silnika
lub
* wymagane jest przeprowadzeniue biegu ID podczas rozruchu napedu.

Przeprowadzenie biegu ID jest istotne tylko w aplikacjach ktore wymagajg duzej
doktadnosci w sterowaniu silnika.
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» Sprawdzi¢ instalacje. Patrz lista sprawdzajgca Lista czynnosci instalacyjnych na
stronie 57.

Jak przeprowadzi¢ uruchomienie napedu, w zaleznosci od typu posiadanego panelu
sterowania, jezeli wystepuje:

+ Brak panelu sterowania, postepowac zgodnie z instrukcjami podanymi w sekcji
Jak przeprowadzi¢ uruchomienie bez panelu sterowania na stronie 60.

* Podstawowy panel sterowania (ACS-CP-C), postepowa¢ zgodnie z
instrukcjami podanymi w sekcji Jak przeprowadzi¢ manualne uruchomienie na
stronie 61.

* Panel sterowania z asystentami (ACS-CP-A, ACS-CP-D), mozna uruchomi¢
Asystenta uruchomienia (patrz sekcja Jak przeprowadzi¢ asystowane
uruchomienie na stronie 67) lub przeprowadzi¢ reczne uruchomienie (patrz
sekcja Jak przeprowadzi¢ manualne uruchomienie na stronie 617).

Asystent uruchomienia, dostepny tylko w panelu z asystentami, przeprowadza
uzytkownika przez wszystkie istotne nastawy. Przy uruchomieniu recznym,
przemiennik czestotliwosci nie podaje wskazowek, uzytkownik przechodzi przez
podstawowe nastawy przy pomocy instrukcji podanych w sekcji Jak
przeprowadzi¢ manualne uruchomienie na stronie 617.

B Jak przeprowadzi¢ uruchomienie bez panelu sterowania

ZALACZENIE ZASILANIA
O |Zatgczyc zasilanie i poczekac chwile.

OO0 |Sprawdzi¢ czy: czerwona dioda nie zaswiecita sie i zielona dioda zaswiecita sie,
ale nie miga.

Przemiennik jest gotowy do pracy.
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B Jak przeprowadzié manualne uruchomienie

Aby przeprowadzi¢ manualne uruchomienie mozna uzy¢ podstawowy panel lub
panel z asystentami. Przedstawione ponizej instrukcje sg wazne dla obydwu typow
paneli, ale pokazana w prawej kolumnie zawartos¢ wyswietlacza dotyczy
podstawowego panelu sterowania, chyba, ze instrukcja bedzie dotyczyta tylko panelu
sterowania z asystentem.

Przed rozpoczeciem nalezy upewnic sie, ze dostepne sg dane znamionowe silnika.

ZALACZENIE ZASILANIA

O [Zalgczyc zasilanie.
Podstawowy panel sterowania przejdzie do trybu REN 0.0 2

wyjscie - Output. OUTPUT FWD
Na panelu sterowania z asystentem zostanie BEM T, CHOICE
AW i iani 0 you want to
wySW|etIo.ne.pytan.|e 0 uruchpmlerlwlle.Asystentg . Use’ the start-up
Uruchomienia. Jezeli zostanie wcisniety przycisk =, aS|stant?
.. . . . . eSS
Asystent Uruchomienia nie zostanie wigczony, i mozna NO

kontynuowac¢ procedure recznego uruchomienia w EXIT 100:00 1 OK
podobny sposdb jak zostato to przedstawione ponizej
dla podstawowego panelu sterowania.

RECZNE WPROWADZANIE DANYCH URUCHOMIENIOWYCH (grupa par. 99)

0 |Dla panelu sterowania z Asystentem dokonac REM  PAR EDIT
wyboru jezyka (podstawowy panel sterowania nie | 9951 | ANGUAGE
obstuguje funkcji jezykowych). Patrz parametrz ENGLISH
9901 w celu sprawdzenia dostepnych jezykow. [0]
"CANCEL | 00:00 [ SAVE _

Instrukcje jak nastawia¢ parametry za pomocg panelu
sterowania z asystentami, patrz sekcja Panel
Sterowania z Asystentem na stronie 86.

O |Wybrac typ silnika (9903). 9 9 03
REM
* 1 (AM): Slinik asynchroniczny

PAR FWD

* 2 (PMSM): Silnik z magnesami trwatymi.

Ponizej opisana jest nastawa parametru 9903 jako
przyktad nastawy parametru za pomoca podstawowego
panelu sterowania. Szczegotowe instrukcje mozna
znalez¢ w sekcji Podstawowy Panel Sterowania na
stronie 75.

1. Aby przej$¢ do gt. menu, nacisng¢ “Y_J jezeliw r E F

dolnym wierszu jest OUTPUT; w innym przypadku |[REM

naciskac¢ przycisk 777" wielokrotnie do chwili

pojawienia sie napisu MENU na dolnym wierszu. MENU FWD

2. Nacisng¢ przyciski < a™~/\ ¥’ do chwili pojawienia
sie “PAr” na wyswietlaczu, i nacisngé “Y_J. REM — O 1 —

PAR FWD

3. Odszukac wtasciwg grupe parametrow za pomocg
przyciskow AN/ ¥ i nacisng¢ ~Y_J. REM 9 9 O 1

PAR FWD
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. Odszukaé¢ wiasciwy parametr w grupie za pomocg

przyciskéw AN/ ¥ .

Nacisna¢ i przytrzymac “Y_J przez ok. 2 sek. do

chwili pojawienia sie oznaczenia pod wartoscia.

Zmienié¢ wartos¢ za pomocg przyciskéw
AN Y . Warto$¢ zmienia sie szybciej, gdy
przycisk jest wcisniety.

Zapisa¢ wartos¢ parametru naciskajgc przycisk

Nl

O |Wybra¢ makro aplikacyjne (parametr 9902)

zgodne lub najblizsze z tym jak majg by¢
podtgczone kable.

Domyslna wartos¢ 1 (ABB STANDARD) pasuje do
wiekszos$ci zastosowan.

O |Wybrac tryb sterowania silnikiem (parametr

3 (SCALAR: FREQ) -
magnesami trwatymi.

9904).

1 (VECTOR: SPEED) - odpowiedni do wigkszosci
zastosowan.

2 (VECTOR: TORQ) - odpowiedni do zastosowan w
aplikacjach ze sterowniem momentu.

3 (SCALAR: FREQ) -

zalecany kiedy:

dla wielosilnikowych napedow liczba silnikow
podtgczonych do przemiennika zmienia sie,

znamionowy prad silnika jest mniejszy niz 20%
znamionowego pradu przemiennika czestotliwosci

przemiennik czestotliwosci jest testowany bez
podtgczonego silnika.

nie jest zalecany dla silnikéw z

= 9903
R
-
= 9903
= 9902
= 9904

PAR FWD
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Wprowadzi¢ dane silnika z jego tabliczki Uwaga: Wprowadzi¢ dane
znamionowe;. znamionowe silnika doktadnie
tak jak podano na tablicze

Przykfad tabliczki znamionowej silnika znamionowej silnika. Na

indukcyjnego: przyktad, jezeli znamionowa
/7 O\ predkosc¢ silnika wynosi
{%} ABB Motors c € é} 1440 obr/min, nastawa wartosci
3 ~ motor M2AA 200 MLA 4 parametru 9908 MOTOR NOM
IEC 200 M/L 55 [ »— SPEED na 1500 obr/min
[ No spowoduje nieprawidtowg prace
[Ins.cl. F IP 55 napedu.
v Hz kW [ vmin | A Jcos ?llaIN]tE/s

690Y | 50 |30 [1475 | 325 [0.83

400D | 50 |30 |1475 | 56 |0.83

660Y | 50 |30 [1470 | 34 [0.83 380V

380D |50 |30 |1470 | 59 |0.83 t«@4 napiecie

415D 50 | 30 | 1475 | 54 0.83 zasilania

440D |60 | 35 [1770 | 59 [0.83

Cat. no 3GAA 202 001 - ADA

6312/C3 4m 6210/C3 | 180 kg

(G} IEC 34-1 @

Tabliczka znamionowa silnika z magnesami
trwatymi:

FREPED \C/530N4008E43C10
lo/ln 91/95A IP65

Ip 27.8 A
To/Tn 10.5/10.5 Nm

Tp
Pn
Fn
Nn

315 Nm
3.3 kW
200 Hz

Vdc

3000 r/min
Bemf @ Nn 208.7 V@ r/min
Feedback RESULVER
Brake

C

N

A Nm

gea s

4836

SIN 68847 184AA12345
\_ 01/200/ Made in Japan

* znamionowe napiecie silnika (parametr 9905).

o e e o e 9O05
Dla silnikow z magnesami trwatymi, wprowadzi¢ tutaj
napiecie sity przeciwelektromotorycznej (back emf PAR FWD
/Bemf) przy znamionowej predkosci. W innym
przypadku uzy¢ znamionowego napiecia i
przeprowadzi¢ bieg ID.
Jezeli napiecie podane jest jako napiecie na obr/min,
np. 60 V na 1000 obr/min, napiecie dla 3000 obr/min
znamionowej predkosci wynosi 3 - 60 V =180 V.

* znamionowy prad silnika (parametr 9906)
Dozwolony zakres: 0.2...2.0 - Ly A REM 9 9 O 6

PAR FWD
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» znamionowa czestotliwo$¢ silnika (parametr
9507) = Q907
PAR FWD
» znamionowa predkos$¢ silnika (parametr 9908)
= 9908
PAR FWD
* znamionowa moc silnika (parametr 9909) 9 9 O 9
REM
PAR FWD

Wybra¢ metode identyfikaciji silnika (parameter 9910).

Domysina wartos¢ 0 (OFF/IDMAGN) - magnesowanie identyfikacyjne,
odpowiednie dla wiekszosci zastosowan. Jest stosowane w podstawowej
procedurze uruchomieniowej. Nalezy zauwazyc¢, ze wymagane jest aby
parametr 9904 byt ustawiony na 1 (VECTOR: SPEED) lub 2 (VECTOR: TORQ).

Jezeli zostata wybrana wartos¢ 0 (OFF/IDMAGN), przejs¢ do nastepnego kroku.
Wartos$¢ 1 (ON) pozinna zosta¢ wybrana jezeli:
* punkt pracy znajduje sie w poblizu zerowej predkosci obrotowej i/lub

* wymagana jest praca z momentem powyzej znamionowego momentu
obrotowego silnika w szerokim zakresie predkosci bez zastosowania
sprzezenia zwrotnego.

Jezeli zostanie wybrany bieg ID (wartos¢ 1 [ON]), postepowac zgodnie z
instrukcjami podanymi na stronie 70 w sekcji Jak przeprowadzic¢ bieg ID a
nastepnie powrdcic do punktu KIERUNEK WIROWANIA SILNIKA na stronie 64.

MAGNESOWANIE IDENTYFIKACYJNE DLA WART. BIEGU ID 0 (OFF/IDMAGN)

]

Nacisngc¢ przycisk aby przejs¢ do sterowania
lokalnego (LOC widoczne w lewym goérnym rogu).
Nacisng¢ aby uruchomi¢ naped. Obliczany
jest model silnika poprzez magnesowanie silnika
przez 10 do 15 s przy zerowej predkosci.
KIERUNEK WIROWANIA SILNIKA
Sprawdzi¢ kierunek obrotdw silnika.

» Jezeli naped jest sterowany zdalnie (REM LOC
widoczne w lewym goérnym rogu), przetaczy¢ na X)O( Hz
sterowanie lokalne, naciskajac ). FWD

» Aby przejs¢ do gtdbwnego menu “XJ jezeli w
dolnym wierszu jest napis OUTPUT; w
przeciwnym razie naciskac¢ =7 wielokrotnie, az
pojawi sie w dolnym wierszu napis MENU.

* Nacisngc przyciski <~a~/<\¥ az pojawi sie
“rEF” i nacisng¢ ~YJ.
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Ustawi¢ niewielkg predkos¢ za pomocg
przycisku ~a™,.
Nacisngc¢ aby uruchomié¢ silnik.

Sprawdzi¢ czy aktualny kierunek obrotow
odpowiada kierunkowi na wyswietlaczu (FWD
do przodu; REV - do tytu).

Nacisngc¢ aby zatrzymac silnik.

Aby zmieni¢ kierunek wirowania silnika:

do przodu

do tytu

» Zamienic fazy poprzez zmiane wartosci
parametru 9974 na przeciwa, tj. z 0 (NO) na
1 (YES), lub odwrotnie.

LOC

9914

PAR FWD

+ Zweryfikowac prace poprzez wigczenie zasilania i
ponowne sprawdzenie jak opisano powyze;.

LIMITY PREDKOSCI | CZASY PRZYSPIESZANIA/HAMOWANIA

Ustawi¢ minimalng predkos¢ (parametr 2007).

Ustawi¢ maksymalng predkosc¢ (parametr 2002).

Ustawi¢ czas przyspieszania 1 (parametr 2202).
Uwaga: Ustawi¢ rowniez czas przyspieszania 2

(parametr 2205) jezeli bedg uzywane w aplikaciji
dwa czasy przyspieszania.

Ustawi¢ czas hamowania 1 (parametr 2203).
Uwaga: Ustawi¢ rowniez czas hamowania 2

2001
2002
2202
2203

(parametr 2206) jezeli bedg uzywane w aplikaciji
dwa czasy hamowania.

ZAPIS MAKRA UZYTKOWNIKA | KONCOW

E SPRAWDZENIE

Uruchomienie jest zakonczone. Uzyteczng
rzeczg, w tym miejscu, jest nastawi¢ parametry
wymagane w aplikacji i zapisa¢ nastawy jako

9902

PAR FWD

makro uzytkownika jak opisano to w sekcji
Makroaplikacje uzytkownika na stronie 117.
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O |Sprawdzi¢ czy stan napedu jest poprawny.

Podstawowy panel sterowania: Sprawdzic czy nie
sg wyswietlane btedy lub alarmy.

Jezeli chce sie sprawdzi¢ stan diod LED na
froncie przemiennika czestotliwosci, najpierw
przetgczy¢ na sterowanie zdalne (w przeciwnym
razie wygenerowany bedzie btagd) przed zdjeciem
panelu i zweryfikowaé czy czerwona dioda LED
nie pali sie i zielona dioda LED pali sie ale nie
miga.

Panel sterowania z asystentem: Sprawdzi¢ czy
nie sg wyswietlane btedy lub alarmy na
wyswietlaczu i czy dioda LED na panelu swieci
sie na zielono ale nie miga.

Naped jest gotowy do pracy
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Aby moc przeprowadzi¢ asystowane uruchomienie, potrzebny jest panel sterowania
z asystentami. Asystowane uruchomienie jest stosowane dla silnikdw indukcyjnych.

Przed rozpoczeciem, upewnic¢ sie ze dostepne sg dane znamionowe silnika.

O

WLACZENIE ZASILANIA

Wigczyc€ zasilanie. Zostanie wyswietlone pytanie o
aktywacje Asystenta uruchomienia.

- Nacisna¢ g (gdy podswietione jest KE) aby
uruchomié Asystenta uruchomienia.

» Nacisna¢ =7 jezeli nie chcemy uruchamiac

Asystenta uruchomienia.

» Nacisng¢ przycisk <¥_ aby podswietlic N a
nastepnie nacisng¢ g jezeli chcemy aby na
panelu pojawito sie (bgdz nie) pytanie o
uruchomienie Asystenta uruchomenia przy
ponownym wigczeniu zasilania.

WYBOR JEZYKA
Jezeli Asystent Uruchomienia zostat aktywowany na
wyswietlaczu pojawi sie pozycja dotyczgca wyboru
jezyka. Aby wybra¢ odpowiedni jezyk nalezy uzy¢
przyciskow < a~/<¥ i nacisna¢ <) aby
zaakceptowac.

Jezeli zostanie nacisniety przycisk =z, Asystent

uruchomienia zostanie zatrzymany.

REM ¥ CHOICE
Do you want to
use the start-up
assistant?

=S

No
EXIT 1 00:00 OK

REM ¥ CHOICE
Show start-up
assistant on
next boot?

(0]
EXIT | 00:00 OK

REM UPAR EDIT
9901 LANGUAGE

ENGLISH

o]
—EXIT 100:00 [TSAVE _

ROZPOCZECIE ASYSTOWANEGO URUCHOMIENIA

Asystent Uruchomienia przeprowadzi teraz
uzytkownika przez czynno$¢ wprowadzenia ustawien
zaczynajgc od ustawien silnika. Wprowadzic
dokfadnie takie dane znamionowe silnika jakie
znajdujg sie na tabliczce znamionowej silnika.

Ustawi¢ zgdang wartos¢ parametru za pomocg
SAVE

przyciskow <A™/ ¥ i nacisng¢ ) aby
zaakceptowac i kontynuowac prace z Asystentem.

Uwaga: Jezeli w jakims momencie zostanie uzyty
przycisk % Asystent uruchomienia zostanie

zatrzymany a wyswietlacz przejdzie do trybu Output.

Podstawowe uruchomienie jest skonczone.
Jednakze, uzyteczng rzeczg w tym miejscu jest
dokonac nastaw parametrow wymaganych przez
aplikacje zgodnie z podpowiedziami Asystenta
uruchomienia.

REM UPAR EDIT
9905 MOTOR NOM VOLT

220 V
EXTT 1 00:00 [ SAVE _

REM T CHOICE
Do you want to
continue with

apEIication setuE?
Skip

EXIT 1 00:00 OK
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Wybra¢ makro aplikacyjne zgodne lub najblizsze z
tym jak majg by¢ podtgczone kable.

Kontynuacja z nastawami aplikacji. Po ukonczeniu zadania,
Asystent uruchomienia sugeruje nastepne zadanie.

- Nacisna¢ g (gdy podswietione jest [SSRETNE)
aby kontynuowac prace z nastepnym
sugerowanym zadaniem.

+ Nacisng¢ przycisk <¥_ aby podswietli¢ a
nastepnie nacisng¢ % aby przeskoczy¢ do kolejnego

zadania bez wykonywania zasugerowanego zadania.

- Nacisna¢ =7~ aby zatrzymac Asystenta

uruchomienia.

REM TUPAR EDIT
9902 APPLIC MACRO

ABB  STANDARD
L%%TT_1OO:OOf_§ﬂVE_

REM T CHOICE
Do you want to
continue with

EXT1 reference setup?
SEIp

EXIT | 00:00 OK

KIERUNEK WIROWANIA SILNIKA

Nacisng¢ przycisk &) aby przetgczyé w tryb

sterowania lokalnego (LOC widoczne w lewym

gornym rogu).

+ Jezeli naped jest w sterowaniu zdalnym (REM widoczne
na linii stanu), przetaczy¢ na tryb lokalny naciskajac 9.

+ Jezeli przemiennik czestotliwosci nie jest w trybie
Output, nacisnkac % wielkorotnie do momentu wej$cia
w ten tryb.

» Ustawi¢ niewielkg predkos¢ za pomocg przycisku
AN,

» Nacisng¢ aby uruchomi¢ silnik.

» Sprawdzi¢ czy aktualny kierunek obrotow
odpowiada kierunkowi na wyswietlaczu (& oznacza
do przodu, 5 oznacza do tytu).

» Nacisng¢ aby zatrzymac silnik.

Aby zmieni¢ kierunek wirowania silnika:

» Zamienic fazy poprzez zmiane wartosci parametru
9914 na przeciwa, tj. z 0 (NO) na 1 (YES), lub
odwrotnie.

« Zweryfikowac prace poprzez witgczenie zasilania i
ponowne sprawdzenie jak opisano powyzej.

KONCOWE SPRAWDZENIE

Po ukonczeniu catej konfiguraciji, sprawdzi¢ czy na

wyswietlaczu nie ma bteddéw lub alarméw i dioda LED

na panelu swieci sie na zielono ale nie miga.

Naped jest gotowy do pracy.

LOC &
XX.X Hz
X X A

XX.X %
DIR 00:00 MENU

do przodu

do tytu

LOC UPAR EDIT
9914 PHASE INVERSION

[1]
"CANCEL 1 00:00 [TSAVE
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Jak sterowac¢ napedem poprzez interfejs Wej/Wyj
Tabela ponizej zawiera informacje jak uruchomic¢ naped przy pomocy wejs¢
cyfrowych i analogowych kiedy:

» zostato przeprowadzone uruchomienie silnika, oraz

* obowigzujg domysine (standardowe) ustawienia parametréw.

Jako przyktad zostata przedstawiona zawartos¢ wyswietlacza podstawowego panelu
sterowania.

NASTAWY POCZATKOWE
Jesli konieczna jest zmiana kierunku obrotéw, zmienic
nastawe parametru 7003 DIRECTION na 3
(REQUEST).
UpewnicC sie, ze przytgcza sterowania sg podtgczone |Patrz sekcja Schemat
zgodnie ze schematem potgczen dla makroaplikacji  |domysinych potgczen Wej/Wyj

ABB standard. na stronie 54.
Upewnic sie, ze naped jest w sterowniu zdalnym. W sterowaniu zdalnym, na
Nacisna¢ przycisk ¢ aby przetgczy¢ pomiedzy panelu wyswietlane jest REM.

sterowaniem zdalnym a lokalnym.
START | STEROWANIE PREDKOSCIA SILNIKA

Uruchomié¢ przez aktywacje wejscia cyfrowego DI1.
Podstawowy panel sterowania: Oznaczenie FWD REM 0.0 "z
zacznie szybciej migac i przestanie po osiggnieciu  |[OUTPUT FWD

zadanej wartosci.

Panel sterowania z Asystentem: Strzatka zacznie
wirowac. Strzatka bedzie przerywana do momentu
osiagniecia zadanej wartosci.

Regulowac czestotliwo$¢ wyjsciowg (przemiennika
czestotliwosci (predkosc¢ silnika) przez regulacje REM 50_0 Hz
napiecia na wejsciu analogowym Al1. OUTPUT FWD
ZMIANA KIERUNKU OBROTOW SILNIKA
Kierunek do tytu: Aktywowac¢ wejscie cyfrowe DI2.
« 500 -
OUTPUT ) REV
Kierunek do przodu: Wytgczy¢ wejscie cyfrowe DI2.
= 500 -
OUTPUT " WD
ZATRZYMANIE SILNIKA
Wyltgczy¢ wejscie cyfrowe DI1. Silnik zatrzymuje sie.
Podstawowy panel sterowania: Oznaczenie FWD REW 0.0 iz
zaczyna miga¢ powoli. OUTPUT FWD

Panel sterowania z Asystentem: Strzatka przestaje
wirowac.
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Jak przeprowadzi¢ bieg ID

Naped automatycznie okresla charakterystyki silnika podczas pierwszego
uruchomienia oraz po zmianie ktoregokolwiek parametru silnika (grupa 99 DANE
WEJSCIOWE). To obowigzuje gdy parametr 99710 ID RUN ma warto$¢

0 (OFF/IDMAGN).

W wiekszosci aplikacji nie ma potrzeby przeprowadzania oddzielnego biegu ID. Bieg
ID powinien by¢ przeprowadzony gdy:

» uzywany jest tryb ster. wektorowego (parametr 9904 = 1 [VECTOR: SPEED] lub
2 [VECTOR: TORQ)), i

* punkt pracy jest w poblizu zera i/lub

» zakres pracy napedu znajduje sie powyzej znamionowego momentu obr. silnika w
szerokim zakresie predkosci i nie jest wymagane sprzezenie predkosciowe (1j.
bez enkodera) lub

* uzywany jest silnik z magnesami trwatymi i napiecie Bemf jest nieznane.
Uwaga: Jezeli parametry silnika (grupa 99 DANE WEJSCIOWE) zostaty zmienione
po biegu ID, bieg ten musi by¢ powtorzony.

B Procedura biegu ID

Ogodlna procedura ustawienia parametréw jest opisana w innym miejscu. Dla
podstawowego panelu, patrz strona 75, dla panelu z asystentami 86 w rozdziale
Panele sterowania. Bieg ID nie moze zostac przeprowadzony bez panelu sterowania.

WSTEPNE SPRAWDZENIE

OSTRZEZENIE! Predkosé¢ silnika podczas Biegu ID wynosi okoto
AA 50...80% predkosci znamionowe;j. Silnik bedzie wirowat w kierunku do
przodu. Przed przeprowadzeniem biegu ID upewni¢ sie, ze praca silnika nie
spowoduje zagrozenia!
O |Odsprzegng¢ napedzane urzgdzenie.

O |Jesli wartosci parametrow (grupy od 01 PARAMETRY EKSPLOATACYJNE do
98 OPCJE) zostaty zmienione przed przeprowadzeniem Biegu ID, sprawdzic¢ czy
nowe nastawy spetniajg ponizsze warunki:

2001 MINIMUM SPEED < 0 obr/min
2002 MAXIMUM SPEED > 80% predkosci znamionowej silnika
2003 MAX CURRENT > I,

2017 MAX TORQUE 1> 50% lub 2018 MAX TORQUE 2 > 50%, w zaleznosci
ktére ograniczenie jest aktualnie w uzyciu, zgodnie z ustawieniami parametru
2014 MAX TORQUE SEL.

OO0 |Sprawdzi¢ czy sygnat Run Enable jest zatgczony (parametr 1607).

Oo0Ooo
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Upewnic¢ sie ze naped jest w trybie sterowania lokalnego/z panelu/ (oznaczenie

LOC jest wyswietlone na gérze po lewo). Nacisngé

przycisk aby przetgczyc¢

pomiedzy trybem pracy lokalnej a zewnetrznej/zdalne,.
BIEG ID Z UZYCIEM PODSTAWOWEGO PANELU STEROWANIA

Zmieni¢ parametr 9970 ID RUN na 1 (ON).
Zachowac nowe ustawienie przez nacisniecie

przycisku Y.

Aby kontrolowac aktualne wartosci podczas Biegu
ID, nalezy przejs¢ do trybu Output naciskajgc
wielokrotnie przycisk =7~ az do momentu wejscia
w ten tryb.

Nacisngc¢ aby rozpoczac bieg ID. Na panelu
bedzie sie przetgczat wyswietlacz pomiedzy:
informacjami, ktory byty na wyswietlaczu podczas
rozpoczecia Biegu ID, a alarmem.

Zaleca sie aby nie naciskac¢ przyciskéw podczas
biegu ID. Jednakze mozna w kazdej chwili
przerwac Bieg ID naciskajgc przycisk (@>.

Po przeprowadzonym biegu ID alarm biegu nie
bedzie wiecej wyswietlany.

Jezeli bieg ID nie zostanie pomysinie
przeprowadzony, na wyswietlaczu pojawi sie kod
btedu.

BIEG ID Z UZYCIEM PANELU STEROWANI

Zmieni¢ parametr 9970 ID RUN na 1 (ON).

Zachowac¢ nowe ustawienie przez nacisniecie
SAVE

przycisku <.

Aby kontrolowac aktualne warto$ci podczas Biegu
ID, nalezy przejs¢ do trybu Output naciskajgc
wielokrotnie przycisk =z~ az do momentu wejscia

w ten tryb.

- 9910
PAR FWD
LOC 1
PAR FWD
LOC
00 ~
OUTPUT FWD
- A2019
FWD

~ FOO11

FWD

A Z ASYSTENTEM
REM UPAR EDIT
9910 ID RUN

1

[CAEINWIOO:OOIW

LOC &
0.0 Hz
0.0 A

0.0 %
00:00 [ MENU

DIR




72 Uruchomienie, sterowanie poprzez Wej/Wyj i Bieg ID

O |[Nacisngc¢ aby rozpoczgc¢ bieg ID. Na panelu LOC U ALARM

bedzie sie przetgczat wyswietlacz pomiedzy:
informacjami, ktére byty na wyswietlaczu podczas ALARM 2019
rozpoczecia biegu ID, a alarmem. 1D RUN

00:00

Zaleca sie aby nie naciska¢ przyciskéw podczas
biegu ID. Jednakze mozna w kazdej chwili
przerwac bieg ID naciskajgc przycisk (@>.

O |Po ukonczonym biegu ID, alarm nie bedzie LOC T FAULT
wyswietlany. FAULT 11
Jezeli nie powiedzie si¢ bieg ID, zostanie ID RUN EAIL
wyswietlony btad, ktory pokazany jest w kolumnie
obok. 00:00
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Panele sterowania

Przeglad rozdziatu

Niniejszy rozdziat zawiera opisy: przyciskow panelu sterowania, oznaczen diod LED
oraz obszar wyswietlacza panelu. W rozdziale tym opisano takze instrukcje
pozwalajgce na sterowanie, nadzér oraz zmiane ustawien za pomocg panelu.

Panele sterowania

Panel sterowania jest uzywany do sterowania ACS355, odczytu danych i nastawiania
parametréw. ACS355 wspotpracuje z dwoma typami paneli sterowania:

* Podstawowy panel sterowania — panel ten (opisany w sekcji Podstawowy Panel
Sterowania na str. 75) zapewnia podstawowe narzedzia umozliwiajgce reczne
wprowadzanie wartosci parametrow

* Panel sterowania z Asystentem — panel ten (opis w sekcji Panel Sterowania z
Asystentem na str. 86) zawiera wstepnie zaprogramowane funkcje asystentow
aby zautomatyzowac najczesciej uzywane ustawienia parametréw. Panel ten
obstuguje rézne jezyki i jest dostepny z roznymi zestawami jezykowymi.

Kompatybilnos¢ niniejszego podrecznika

Podrecznik ten jest kompatybilny z panelami o numerach wersji panelu oraz
numerach wersji oprogramowania panelu jak podane w tabeli ponize;.

Typ panelu Kod typu  Nr wersji panelu Nr. wers;ji
panelu oprogramowania
panelu
Podstawowy panel sterowania ACS-CP-C | M lub pézniejsza | 1.13 lub pdzniejsza
Panel sterowania z Asystentem ACS-CP-A | E lub pdzniejsza | 2.04 lub pdzniejsza

Panel sterowania z Asystentem (Azja) | ACS-CP-D | P lub pdzniejsza | 2.04 lub pdzniejsza




74 Panele sterowania

Aby znalez¢ numer wersji panelu, patrz tabliczka na spodzie panelu. Przyktadowa
tabliczka panelu oraz wyjasnienia znaczenh poszczegolnych jej elementow sg
pokazane na rysunku ponize;j.

@

ABB Oy, ACS-CP-A

(2)| SIN M0935E0001  RoHS |(3)

—

Kod typu panelu

Numer seryjny panelu w formacie MYYWWRXXXX, gdzie:

M: Producent

YY: (rok) 08, 09, 10, ..., dla roku produkcji 2008, 2009, 2010, ...

WW: (tydzien) 01, 02, 03, ... dla tygodnia 1, 2, 3, ...

R: (wersja) A, B, C, ... wersja panelu

XXXX: liczba catkowita rozpoczynajgca kazdy tydzien poczynajgc od 0001

Oznakowanie RoHS (tabliczka na danym napedzie pokazuje tylko te oznakowania,
ktére odnoszasie do tego napedu. )

Aby znalez¢ numer wersji oprogramowania Panelu Sterowania z Asystentem, patrz
str. 90; dla Podstawowego Panelu Sterowania patrz str. 78.

Patrz parametr 9901 LANGUAGE aby dowiedzie¢ sie, jakie jezyki obstuguje dany
Panel Sterowania z Asystemtem.
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Podstawowy Panel Sterowania

B Cechy i funkcje

Podstawowy panel sterowania posiada:

* numeryczny panel sterowania z ciektokrystalicznym wyswietlaczem (LCD)

» funkcje kopiowania - parametry mogg by¢ kopiowane do pamieci panelu
sterowania aby przeniesc je pdzniej do innych napeddw lub w celu stworzenia
kopii rezerwowej zestawu parametréw (backup) danego systemu.
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B Opis ogdiny

W tabeli ponizej opisano fukcje poszczegdlnych przyciskéw oraz wyswietlacz
Podstawowego Panelu Sterowania.

Nr |Opis
1 |Wyswietlacz LCD — jest podzielony na pie¢ obszarow:
a. Gorny lewy — Miejsce sterowania:
LOC: naped jest sterowany lokalnie, tj. z panelu
sterowania
REM: naped jest sterowany zdalnie, poprzez

syganaty z Wej/Wyj napedu lub poprzez magistrale
komunikacyjng.
b. Gorny prawy — Jednostka wyswietlanej warto$ci.
c. Centralny — Wartos¢ zmienna, ogdlnie pokazuje
parametry i wartosci sygnatéw oraz pozycje menu
lub list. Tu sg rowniez wyswietlane kody bteddéw.
d. Dolny lewy i dolny centralny — Stan pracy panelu:
OUTPUT: Tryb “Wyjscie”
PAR: Tryb parametrow
MENU: Menu gtowne.
FAULT [MISIETeR

e. Dolny prawy — Oznaczenia:
FWD (do przodu) / REV (do tytu): kierunek wirowania silnika
Miga powoli: silnik jest zatrzymany
Miga szybko: silnik przyspiesza
Jest staty (nieruchomy): silnik pracuje z zadana predkoscig

E=l: Wyswietlona warto$¢ moze by¢ zmieniona (w trybach: Parametréw i Zadawania)

2 |RESET/EXIT — Wyjscie do nastepnego, wyzszego poziomu menu bez zapisu
zmienionych wartosci. Kasuje btedy w trybach: Wyjscie i Btad.

3 |MENU/ENTER — Wejscie na gtebsze poziomy menu. W trybie Parametréw zapisuje
wyswietlang wartosc¢ jako nowe ustawienie.

4 |Up (przycisk zwiekszania) — stuzy do:

* Przewijania w gore przez menu lub liste.

» Zwiekszania wartos$ci jesli jest wybrany jakis parametr.

« Zwiekszania warto$ci zadanej w trybie Zadawania.

Trzymanie wcisnietego przycisku powoduje szybszg zmiane wartosci.

5 |Down (przycisk zmniejszania) — stuzy do:

* Przewijania w dot przez menu lub liste.

* Zmniejszania wartosci jesli jest wybrany jakis parametr.

* Zmniejszania wartosci zadanej w trybie Zadawania.

Trzymanie wcisnietego przycisku powoduje szybszg zmiane wartosci.

LOC/REM - Stuzy do przetgczania napedu z trybu lokalnego na zdalny i odwrotnie.

DIR — Stuzy do zmiany kierunku obrotow silnika.

STOP — Stuzy do zatrzymania napedu w trybie sterowania lokalnego.

©| 0| N O

START — Stuzy do uruchomienia napedu w trybie sterowania lokalnego.
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B Zasady obstugi

Panel sterowania obstugiwany jest za pomocg menu i przyciskédw. Mozna wybraé
opcje, tj. tryb pracy lub parametr, poprzez uzycie przyciskdw przewijania .~ A~ oraz
i \._¥_ do momentu pojawienia sie zgdanej opcji na wyswietlaczu a nastepnie
wcisngé przycisk ~X_J.

Za pomocg przycisku =77 mozna powrdci¢ do poprzedniego poziomu bez zapisu
dokonanych zmian.

Podstawowy panel sterowania posiada pie¢ trybéw: Wyjscie (Output), Zadawanie
(Reference), Parametry (Parameter), Kopiowanie (Copy) oraz Btad (Fault).

W niniejszym rozdziale opisana jest praca w pierwszych czterech trybach.

W momencie pojawienia sie btedu lub alarmu, panel automatycznie przechodzi do
trybu Btedu poprzez wyswietlenie kodu btedu lub alarmu. Mozna skasowac btad lub
alarm w trybie Wyjscie lub trybie Btad (patrz rozdziat Sledzenie btedéw na str. 335).

Podczas zatgczenia zasilania panel znajduje sie

w trybie Wyjscie w ktérym to mozna uruchomic, REM 49_1 Hz
zatrzymac, zmienic kierunek wirowania, przetgczy¢ OUTPUT FWD
pomiedzy sterowaniem zdalnym a lokalnym oraz

nadzorowaé do trzech wartosci aktualnych (jedng REM P A r

w danej chwili). Aby wykonaé inne zadania, nalezy MENU FWD

przej$¢ do menu gtéwnego i wybra¢ odpowiedni tryb.

Jak wykona¢ typowe zadania

W tabeli ponizej zostaty przedstawione ogodlne zadania oraz tryb w ktorym mozna je
przeprowadzi¢. Podane zostaty réwniez numery stron, gdzie zostaty szczegotowo
opisane sposoby wykonania poszczegolnych zadan.

Zadanie Tryb Strona
Jak sprawdzi¢ wersje oprogramowania panelu. Przy podaniu 78
zasilania
Jak przetgczy¢ pomiedzy sterowaniem lokalnym a sterowaniem |Dowolny 78
zdalnym
Jak uruchomi¢ i zatrzymaé naped Dowolny 78
Jak zmieni¢ kierunek wirowania silnika Dowolny 79
Jak przeglada¢ nadzorowane sygnaty Wyjscie 80
Jak ustawi¢ wartos¢ zadang predkosci, czestotliwosci lub Zadawanie 81
momentu
Jak zmieni¢ wartos¢ parametru Parametry 82
Jak wybrac¢ nadzorowany sygnat Parametry 83
Jak resetowac btedy i alarmy Wyjscie, Btad 336
Jak wczytywac parametry z napedu do panelu sterowania Kopiowanie 85
Jak tadowac¢ parametry z panelu sterowania do napedu Kopiowanie 85
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Jak sprawdzi¢ numer wersji oprogramowania panleu

Krok

Czynnos¢

Wyswieltlacz

1.

Jezeli zasilanie jest zatgczone, nalezy je wytgczyc.

2.

Zatgczy¢ ponownie zasilanie, trzymajgc
jednoczesnie wcisniety przycisk @ i oczytaé
wersje oprogramowania panelu pokazang na
wyswietlaczu. Kiedy zwolni sie przycisk @ panel
powréci do trybu Wyjscie (OUTPUT).

XXX

Jak uruchomié, zatrzymac i przetagcza¢ naped pomiedzy sterowaniem lokanym,
a sterowaniem zdalnym

Z poziomu dowolnego trybu mozna uruchomic, zatrzymac oraz przetaczy¢ naped
pomiedzy sterowaniem lokalnym a sterowaniem zdalnym. Naped musi byc¢
przetgczony na sterowanie lokalne, aby mozna go byto uruchomic lub zatrzymac.

Krok

Czynnos¢

Wyswietlacz

1.

* Aby przetgczy¢ pomiedzy sterowaniem zdalnym (REM
wyswietlone po lewo) a sterowaniem lokalnym (LOC
wys$wietlone po lewo), nacisngé .

Uwaga: Przetgczenie na lokalne sterowanie moze by¢
zablokowane za pomocg paramertu 7606 LOCAL
LOCK.

Po nacisnieciu przycisku, na wyswietlaczu pojawi sie na
krétko informacja “LoC” (dla sterowania loklanego) lub
“rE” (dla sterowania zdalnego), a nastepnie panel wréci
do wyswietlania poprzedniej informaciji.

Przy pierwszym zatgczeniu zasilania, naped jest
sterowany zdalnie (REM) za pomocg listwy Wej/Wyj
napedu. Aby przetgczy¢ na sterowanie lokalne (LOC) i
sterowac napedem za pomocg panelu sterowania
nalezy nacisng¢ . W zaleznosci od tego jak dtugo
byt wcidniety przycisk uzyskamy nastepujacy wynik:

+ Jezeli przycisk zostat zwolniony natychmiast po
nacisnieciu (na wyswietlaczu miga “LoC”), naped
zatrzyma sie. Ustawi¢ zadawanie wartosci w
sterowaniu lokalnym wedtug instrukcji podanych na
str. 81.

 Jezeli przycisk byt wcisniety przez okoto dwie
sekundy (zwolni¢ ten przycisk gdy na wyswietlaczu
komunikat “LoC” zmieni sie na “LoC r”), naped
kontynuuje prace jak przed wcisnieciem przycisku.
Naped kopiuje biezgce wartosci sygnatow sterowania
zdalnego dla statusu start/stop oraz dla zadawania i
uzywa ich jako poczgtkowych polecen dla sterowania
lokalnego.

» Aby zatrzymac¢ naped w sterowaniu lokalnym,
wcisngé

* Aby uruchomi¢ naped w sterowaniu lokalnym,
wcisngé

LOC
491
OUTPUT FWD
> LoC
FWD

Oznaczenie FWD lub REV

w dolnym wierszu zaczyna powoli
migac.

Oznaczenie FWD lub REV

w dolnym wierszu zaczyna szybko
migac. Oznaczenie przestanie
miga¢ po osiggnieciu przez naped
warto$ci zadane;.




Jak zmienié kierunek obrotéw silnika
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Kierunek obrotow silnika mozna zmieni¢ z poziomu dowolnego trybu.

Krok

Czynnosé

Wyswietlacz

1.

Jezeli naped jest w sterowaniu zdalnym (REM
wyswietlone po lewo), nalezy przetgczy¢ na
sterowanie lokalne naciskajgc przycisk . Na
wyswietlaczu pojawi sie na krétko informacja “LoC”
(dla sterowania lokalnego), a nastepnie panel wrdci
do wyswietlania poprzedniej informacii.

~ 491~

OUTPUT FWD

Aby zmieni¢ kierunek wirowania z do przodu (FWD
wyswietlone na dole wyswietlacza) na wstecz (REV
wyswietlone na dole wyswietlacza), lub na odwrét,
nacisngc przycisk .

Uwaga: Wartos¢ parametru 7003 DIRECTION musi
by¢ ustawiina na “3” (REQUEST).

- 491 -

OUTPUT
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® Tryb “Wyjscie” (OUTPUT)

W trybie Wyjscie mozna:
* nadzorowac do trzech aktualnych wartosci sygnatéw z grupy 01 PARAMETRY
EKSPLOATACYJNE (jeden sygnat w danej chwili).

* uruchomié, zatrzymac, zmienic¢ kierunek obrotéw oraz przetgczy¢ naped
pomiedzy sterowaniem lokalnym a sterowaniem zdalnym.

Mozna wej$¢ do trybu Wyjscie poprzez naciskanie przycisku =7, az do momentu
pojawienia sie na wyswietlaczu OUTPUT w dolnej linii.

Na wyswietlaczu pokazywana jest wartosc jednego
sygnatu z grupy 07 PARAMETRY REM 49_1 Hz
EKSPLOATACYJNE. Jednostka wyswietlana jest po  |ouTPuT FWD

prawo. Na stronie 83 opisana jest procedura wyboru
do trzech sygnatow, ktére mogg by¢ nadzorowane w trybie Wyjscie. W ponizszej
tabeli opisano jak pokazac wartosci wybranych sygnatow, po jednej w danym czasie.

Jak przegladaé¢ nadzorowane sygnaty

Krok | Czynnosé Wyswietlacz
1. | Jezeli zostat wybrany do nadzorowania wiecej niz
jeden sygnat (patrz strona 83), mozna je przeglgda¢ ||REM 49 1 Hz
w trybie Wyjscie. OUTPUT “FWD
Aby przeglada¢ wartosci wybranych sygnatéw do A
gory nalezy wielokrotnie naciskac przycisk .~ A ™. |[REM O 5
Aby przeglada¢ wartosci wybranych sygnatow do OUTPUT - FWD
dotu nalezy wielokrotnie naciska¢ przycisk \_w¥_.
REM 1 O 7 %
OUTPUT " FwD
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B Tryb “Zadawania” (REFERENCE)

W trybie Zadawania mozna:
» ustawi¢ wartos¢ zadang predkosci, czestotliwosci lub momentu

* uruchomic, zatrzymac, zmienic¢ kierunek obrotéw oraz przetgczy¢ naped
pomiedzy sterowaniem lokalnym a sterowaniem zdalnym.

Jak ustawié wartosé zadang czestotliwosci

Krok | Czynnosé Wyswietlacz
1. | Aby przejs¢ z trybu Wyjscie do menu gtéwnego
nalezy wcisngé przycisk ~_J, w innym przypadku  [|REM PA r
nalezy wielokrotnie wciskaé przycisk [—77” az do MENU

momentu pojawienia sie oznaczenia MENU na dole
wyswietlacza.

2. |Jesli naped jest sterowany zdalnie (REM LOC
wyswietlone po lewo), przetgczy¢ na sterowanie PA r
lokalne, naciskajgc przycisk . Na wyswietlaczu MENU

pojawi sie przez chwile komunikat “LoC” przed
przetgczeniem na sterowanie lokalne.

Uwaga: Przy uzyciu grupy 171 WYBOR ZADAWANIA
mozna dokonac zmiany zadawania w sterowaniu
zdalnym (REM).

wyswietlane) naciskaé przycisk .~ A\ lub ¥

3. | Jesli panel nie jest w trybie Zadawanie (“rEF” nie jest |[ oc E F
do momentu pojawienia sie “rEF” a nastepnie r

nacisnaé przycisk ~_J. Na wyswietlaczu pojawi sie MENU
biezgca warto$¢ zadana z komunikatem pod tg ||LOC
wartoscig liczbows. 4 9 1 Hz

FWD
4. |+ Aby zwiekszy¢ warto$¢ zadana, nacisng¢ przycisk |[ oc
ca 500
* Aby zminiejszy¢ warto$¢ zadang, nacisng¢ przycisk SET Q=D

N %
Wartos¢ parametru zmienia sie natychmiast po
nacisnieciu przycisku. Jest ona przechowywana w
trwatej pamieci napedu i przywracana automatycznie
po wytgczeniu zasilania.
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H Tryb “Parametry” (PARAMETER)

W trybie Parametry mozna:
* podejrze¢ i zmieni¢ wartosci parametrow

* wybrac¢ i zmieni¢ sygnaty pokazywane w trybie Wyjscie

* uruchomié, zatrzymacé, zmienic¢ kierunek obrotéw oraz przetgczy¢ naped

pomiedzy sterowaniem lokalnym a sterowaniem zdalnym.

Jak wybraé parametr i zmieni¢ jego wartos¢

Krok | Czynnos¢

Wyswietlacz

wcisngé
» Aby anulowac nowo ustawiong wartos¢ parametru i

1. | Aby przejs¢ z trybu Wyjscie do menu gtbwnego LoC
nalezy wcisngé przycisk ~\_J, w innym przypadku r E F
nalezy wielokrotnie wciska¢ przycisk =77 az do MENU FUD
momentu pojawienia sie oznaczenia MENU na dole
wyswietlacza.
2. | Jesli panel nie jest w trybie Parametry (“PAr” nie jest |[ oc
wyswietlane), naciskac¢ przycisk .~ A\ lub \_ ¥/ PA r
do momentu pojawienia sie “PAr”, a nastepnie MENU FWD
nacisna¢ przycisk ~\_J. Na wyswietlaczu zostanie =
pokazany numer opisujgcy jedng z grup parametrow. —_— O 1 —
PAR FWD
3. | Uzy¢ przyciskow /A oraz _¥_~ aby odszukaé |[[ocC
zgdang grupe parametrow. — 1 1 —
PAR FWD
4. | Nacisngé przycisk “X_J. Na wyswietlaczu pojawi sie ([ oc
jeden z parametrow z wczesniej wybranej grupy. 1 1 O 1
PAR FWD
5. | Uzyc¢ przyciskow .~ A ™ oraz \_¥__ aby odszuka¢ |[[oc
zgdany parametr. 1 1 O 3
PAR FWD
6. | Nacisngé i przytrzymac przycisk \T// przez okoto LOC
dwie sekundy az do momentu pojawienia sie 1
wartosci parametru wraz z komunikatem PAR FWD
wyswietlanym pod tg warto$cig. Komunikat ten
wskazuje ze mozliwa jest zmiana wartosci
parametru.
Uwaga: Kiedy widoczny jest komunikat E=H,
rownoczesne nacisniecie przyciskow ([~ A\ i
(_¥_ zmienia wyswietlang warto$¢ na domysing
wartos¢ parametru.
7. | Uzy¢ przyciskow /A oraz \_¥__ aby wybraé LOC
warto$¢ parametru. Kiedy warto$¢ parametru 2
zostanie zmieniona, komunikat zacznie migac. PAR FWD
» Aby zapisa¢ wyswietlong warto$¢ parametru, LOC

1103

PAR FWD

pozostawi¢ wczesniejszg wartos¢, nacisngc




Jak wybraé sygnaly, ktére beda monitorowane
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Krok

Czynnos¢

Wyswietlacz

1.

Przy uzyciu parametréw grupy 34 WYSWIETLACZ mozna
wybrac sygnaty ktére majg by¢ nadzorowane oraz sposob ich
wysSwietlania w trybie Wyj$cie. Szczegbtowe instrukcje dotyczace
zmiany wartosci parametréw znajdujg sie na stronie 82 .

Wg. konfiguracji fabrycznej na wyswietlaczu sg pokazywane
(monitorowane) trzy sygnaty:

Sygnat 1: 0703 OUTPUT FREQ

Sygnat 2: 0104 CURRENT

Sygnat3 0105 TORQUE

Aby zmieni¢ fabrycznie skonfigurowane sygnaty, nalezy wybrac z
grupy 01 PARAMETRY EKSPLOATACYJNE do trzech
sygnatéw, ktore majg by¢ monitorowane.

Sygnat 1: Zmieni¢ wartos¢ parametru 3401 SIGNAL1 PARAM na
warto$¢ indeksu odpowiadajgcemu parametrowi sygnatu w grupie
01 PARAMETRY EKSPLOATACYJNE (= numer parametru
bez poprzedzajgcego zera), np. 105 oznacza parametr 0705
TORQUE. Wartos¢ 100 oznacza ze zaden sygnat nie jest
wys$wietlany.

Powtorzy¢ powyzsze czynnosci dla sygnatow 2 (3408 SIGNALZ2
PARAM) oraz 3 (3415 SIGNAL3 PARAM). Na przyktad, jezeli
3401 =01 3415=0, nadzorowanie jest wytgczone i tylko dla
sygnatu okreslonego przez parametr 3408 mozliwy jest
nadzorowanie jednego sygnatu. Jezeli wszystkie trzy parametry
majg wartosc zero tj. zaden z sygnatdw nie jest nadzorowany,
wtedy na wyswietlaczu pojawi si¢ napis “n.A”.

LOC

103

PAR =] FWD

LOC

104

PAR = FWD

LOC

105

PAR = FWD

Zdefiniowac potozenie przecinka lub zastosowaé potozenie
przecinka oraz jednostki sygnatu zréddtowego [nastawa (9
(DIRECT)]. Wskaznik stupkowy nie jest dostepny w Podstawowym
panelu sterowania. W celu uzyskania szczegotowych informaciji,
patrz parametr 3404.

Sygnat 1: parametr 3404 OUTPUT1 DSP FORM
Sygnat 2: parametr 3411 OUTPUT2 DSP FORM
Sygnat 3: parametr 34718 OUTPUT3 DSP FORM.

LOC

9

PAR FWD

Ustali¢ potozenie przecinka, albo ustali¢ potozenie przecinka i uzyé
jednostke sygnatu zrédtowego [nastawa (9 (DIRECT)]. Wskaznik
stupkowy nie jest dostepny w Podstawowym Panelu Sterowania. W
celu uzyskania szczego6towych informaciji, patrz parametr 3404.

Sygnat 1: parametr 3405 OUTPUT1 UNIT
Sygnat 2: parametr 3412 OUTPUTZ2 UNIT
Sygnat 3: parametr 3479 OUTPUT3 UNIT.

LOC

3

PAR FWD

Wybrac jednostki jakie majg by¢ wyswietlane dla danego sygnatu.
Nie da to zadnego efektu jezeli parametr 3404/3411/3418 bedzie
miat wartos$¢ 9 (DIRECT). W celu uzyskania szczegdtowych
informaciji, patrz parametry 3406 i 3407.

Sygnat 1: parametry 3406 OUTPUT1 MIN oraz 3407
OUTPUT1 MAX
Sygnat 2: parametry 3413 OUTPUTZ2 MIN oraz 3414
OUTPUT2 MAX
Sygnat 3: parametry 3420 OUTPUT3 MIN oraz 3421
OUTPUT3 MAX.

LOC

00

PAR = FWD

LOC

5000 *

PAR = FWD
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B Tryb “Kopiowanie” (COPY)

Podstawowy Panel Sterowania moze przechowac¢ w swojej pamieci peten zestaw
parametrow napedu oraz do trzech zestawow ustawien uzytkownika. Pamiec panelu
jest pamiecig statg

W trybie Kopiowania mozna wykonac¢ nastepujgce czynnosci:

Skopiowac wszystkie parametry z napedu do panelu sterowania (uL — Upload =
kopiowanie). Zapis dotyczy zarowno zestawu parametrow definiowanych przez
uzytkownika oraz parametrow wewnetrznych (nie definiowanych przez
uzytkownika).

Zatadowac peten zestaw parametréw z panelu sterowania do napedu (dL A —
Download All/Zatadowanie catosci). Czynnos¢ ta przepisuje z panelu do napedu
wszystkie parametry wigczajgc takze nie definiowane przez uzytkownika
parametry silnika. Procedura ta nie obejmuje zestawdw parametrow uzytkownika

Uwaga: Funkcji tadowania wszystkich parametréw napedu uzywacé tylko do
przenoszenia parametréw miedzy napedami lub systemami ktére sg ze sobg
identyczne (réwniez co do silnika/silnikdw).

Zatadowaé czesc zestawu parametrow z panelu sterowania do napedu (dL P —
Download Partial/Zatadowanie cze$ciowe). Zatadowanie cze$ciowe nie obejmuije:
zestawow uzytkownika, wewnetrznych parametrow silnika, parametrow
9905...9909, 1605, 1607, 5201, ani tez zadnych parametrow z grupy 53
PROTOKOL EFB.

W tym przypadku naped zrédtowy i docelowy oraz rozmiary ich silnikow nie
muszg by¢ takie same.

Zatadowac parametry USER S1 z panelu sterowania do napedu (dL u1 —
Download User Set 1/Zatadowanie Zestawu Uzytkownika 1). Zestaw parametrow
uzytkownika zawiera parametry grupy 99 DANE WEJSCIOWE oraz parametry
wewnetrzne silnika.

Funkcja ta jest widoczna tylko dla przypadku gdy User Set 1 zostat najpierw
zapisany przy uzyciu parametru 9902 APPLIC MACRO (patrz sekcja
Makroaplikacje uzytkownika na str. 117), a nastepnie skopiowany do panelu.

Zatadowac parametry USER S2 z panelu sterowania do napedu (dL u2 —
Download User Set 2/Zatadowanie Zestawu Uzytkownika 2). Jak dla USER S1
powyzej.

Uruchomic, zatrzymac, zmieni¢ kierunek obrotow oraz przetgczy¢ naped
pomiedzy sterowaniem lokalnym a sterowaniem zdalnym.
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Jak wczytaé i zatadowaé parametry

Dostepne funkcje kopiowania i zatadowania parametréw opisano w poprzedniej
sekcji.

Krok | Czynnosé Wyswietlacz
1. | Aby przejs¢ z trybu Wyjscie do menu gtéwnego LOC
nalezy wcisngé przycisk “\_J, w innym przypadku PA r
nalezy wielokrotnie wciska¢ przycisk =77, az do MENU FUD

momentu pojawienia sie oznaczenia MENU na dole
wyswietlacza.

2. | Jezeli panel nie jest w trybie Kopiowanie (“CoPY” nie |[_ oc
jest wy$wietlane), naciskac przycisk .~ A ™ lub CO PY
(_¥_ az do momentu pojawienia sie komunikatu MENU FWD
“CoPY”.

Nacisna¢ przycisk ~S_J. LoC u L

MENU FWD

3. | Aby skopiowac wszystkie parametry (wliczajagc w to  |[[oc
zestawy uzytkownika) z napedu do panelu u L
sterowania, przej$¢ do oznaczenia “uL” za pomoca MENU FUD
przyciskow /A N\ i W .
Nacisng¢ “_J. Podczas pobierania na L0C
wyswietlaczu pojawi sie informacja o postepie u L 5 O %
transferu parametréw, wyrazona w procentach e

wykonania catosci procedury.

Aby przeprowadzi¢ operacje zatadowania LOC

parametrow z panelu do napedu, nalezy przejs¢ do d L A
pozycji odpowiadajgcej danemu typowi zapisu (tutaj
“‘dL A”, Download all - zatadowanie wszytskich
parametrow, jest uzyte jako przyktad) za pomoca

przyciskow /A N\ i v .

Nacisng¢ “_J. Podczas zapisu na wys$wietlaczu LOC

pojawi sie informacja o postepie transferu d L 5 O %
parametrow, wyrazona w procentach wykonania
catosci procedury.

MENU FWD

FWD

B Kody alarméw Podstawowego Panelu Sterowania

Dodatkowo do btedow i alarmoéw generowanych przez naped (patrz rozdziat
Sledzenie btedéw na str. 335), Podstawowy Panel Sterowania sygnalizuje alarmy
panelu sterowania przy pomocy kodu o formacie “A5xxx”. Lista kodow alarméw
Podstawowego Panelu Sterowania i ich opisy znajdujg sie w sekcji Alarmy
generowane przez podstawowy panel sterowania na str. 341.
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Panel Sterowania z Asystentem

B Cechy i funkcje

Panel Sterowania z Asystentem posiada:

alfanumeryczny wyswietlacz ciektokrystaliczny (LCD)
mozliwos¢ wyboru jezyka komunikatow wyswietlacza (w tym jezyk polski)
Asystenta Rozruchu utatwiajgcego pierwsze uruchomienie napedu

funkcje kopiowania - parametry mogg by¢ kopiowane do pamieci panelu
sterowania aby przeniesc je pdzniej do innych napeddw lub w celu stworzenia
kopii rezerwowej zestawu parametréw (backup) danego systemu.

pomoc kontekstowg
zegar czasu rzeczywistego.
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B Opis ogdéiny

W tabeli ponizej opisano fukcje poszczegolnych przyciskow oraz wyswietlacz Panelu
Sterowania z Asystentem

Nr |Opis

1 |LED statusu — Kolor zielony oznacza normalng
prace. W przypadku gdy dioda LED miga lub Swieci
na czerwono, patrz Diody LED na stronie 356.

2 |Wyswietlacz LCD — podzielony na trzy gtéwne
obszary:

a. Linia statusu — zmienna, zalezy od trybu pracy,
patrz Linia statusu na stronie 88.

b. Centralny — zmienny; ogdlnie pokazuje wartosci
sygnatow i parametrow, wyswietlane sg menu
lub listy.

c. Dolna linia — pokazuje biezgce funkcje dwoch
przyciskow definiowanych oraz, jesli zostat
wybrany, zegar.

3 |Przycisk definiowany 1 — funkcja zmienia sig i jest
ona definiowana przez tekst w dolnym lewym
narozniku wyswietlacza LCD.

4 |Przycisk definiowany 2 — funkcja zmienia sie i jest ona definiowana przez tekst w
dolnym prawym narozniku wyswietlacza LCD.

5 |Up (przycisk zwiekszania) — stuzy do:

* Przewijania w gore przez menu lub liste pokazywang w centralnej strefie wyswietlacza
LCD

» Zwiekszania wartosci jesli jakis parametr zostat wybrany.

» Zwiekszania warto$ci zadanej jezeli jest podswietlony gorny prawy naroznik.

Trzymanie wcisnietego przycisku powoduje szybszg zmiane wartosci.

6 |Down (przycisk zmniejszania) — stuzy do:

* Przewijania w dot przez menu lub liste pokazywang w centralnej strefie wyswietlacza
LCD.

* Zmiejszania wartosci jesli jakis parametr zostat wybrany.

* Zmiejszania wartosci zadanej jezeli jest podswietlony gérny prawy naroznik.

Trzymanie wcisnietego przycisku powoduje szybszg zmiane wartosci.

7 |LOC/REM — Zmiana pomiedzy lokalnym i zdalnym miejscem sterowania napedu.

8 |Help — Wcisniecie tego przycisku powoduje wyswietlenie informacji kontekstowej
odnoszgcej sie do podswietlonej pozycji w centralnym obszarze wyswietlacza.

9 |STOP - Stuzy do zatrzymania napedu w trybie sterowania lokalnego.

10 |START — Stuzy do uruchomienia napedu w trybie sterowania lokalnego.




88 Panele sterowania

Linia statusu

W gérnym wierszu wyswietlacza LCD wyswietlane sg podstawowe informacje na

temat statusu napedu.

LOC U

49._1Hz

@®®@

@

1

@

LOC UMAIN MENU

O ©

Nr |Pole Mozliwe oznaczenia Opis
1 [Miejsce LOC Naped jest sterowany lokalnie, tj. z panelu
sterowania sterowania.
REM Naped jest sterowany zdalnie - za pomoca
We/Wy napedu lub poprzez magistrale.
2 |[Stan [\ Kierunek obrotow watu silnika: “do przodu”
J Kierunek obrotow watu silnika: “do tytu”

Obracajgca sie strzatka

Bieg napedu w punkcie zadanym .

Obracajgca sie
przerywana strzatka

Bieg napedu, naped nie osiggnat
zadanego punktu.

Nieruchoma strzatka

Naped zatrzymany.

Nieruchoma przerywana
strzatka

Wydana komenda startu, ale silnik nie
obraca sig, np. z powodu braku sygnatu
“zezwolenie na bieg”.

3 |Tryb pracy panelu

* Nazwa biezgcego trybu
* Nazwa pokazywanej listy lub menu

* Nazwa statusu operacyjnego, np.
EDYCJA.

4 |Wartos¢ zadana
lub numer
wybranej pozyciji

» Wartos¢ zadana w trybie Wyjscie
(Output)

* Numer podswietlonej pozyciji, np. tryb,
grupa parametréw lub btad.

B Zasady obstugi

Panel sterowania obstugiwany jest za pomocg menu i przyciskéw. Na panelu
znajdujg sie dwa przyciski definiowane. Aktualna funkcja danego przycisku
definiowanego jest wyswietlana na LCD bezposrednio nad kazdym z nich.

Wybdr opciji np. tryb pracy lub parametr, mozna dokonac¢ poprzez przewijanie pozycji
za pomocg przyciskow .~ AN i ¥/, az do momentu gdy zgdana opcja zostanie
podswietlona, a nastepnie wcisng¢ odpowiedni przycisk definiowany. Prawy przycisk
definiowany jest zazwyczaj uzywany aby wejs¢ w tryb, zaakceptowac opcje lub
zapisac zmiany. Lewy przycisk definiowany jest uzywany w przypadku gdy chcemy
powrdci¢ do poprzedniego poziomu bez zapisu dokonanych zmian.

Panel sterowania z Asystentem ma dziewiec¢ trybéw: Wyjscie, Parametry, Asystenci,
Zmienione Parametry, Rejestrator Btedow, Ustawienia Zegara, Rezerwowy Zapis
Parametréw, Ustawienia Wej/Wyj oraz Btedy. W niniejszym rozdziale opisana jest
praca w pierwszych osmiu trybach. W momencie pojawienia sie btedu lub alarmu,
panel automatycznie przechodzi do trybu Btedu poprzez wyswietlenie btedu lub
alarmu. Btad lub alarm mozna skasowac w trybie Wyijscie lub trybie Btad (patrz
rozdziat Sledzenie btedéw na str. 335).




Poczatkowo panel znajduje sie w trybie Wyjscie w ktérym to
mozna uruchomic, zatrzymacé, zmienié kierunek wirowania,
przetgczy¢ pomiedzy sterowaniem zdalnym, a lokalnym,

wartos¢ zadang oraz nadzorowac do trzech wartosci aktualnych.

Aby wykonac¢ inne zadania, nalezy przejs¢ do menu gtbwnego i
wybra¢ odpowiedni tryb. W wierszu statusu (patrz sekcja Linia
statusu na stronie 88) wyswietlana jest nazwa biezgcego menu,
trybu, opcji lub stanu.

Jak wykonywa¢ typowe zadania
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LOC v
49_.1 Hz
0.5 A

10.7 %
~DIR_100:00 [ WENU

LOC TUMAIN MENU 1

PARAME T ER
ASSISTANTS

CHANGED PAR
“EXIT 100:00 [ENTER_

W tabeli ponizej zostaty przedstawione typowe zadania oraz tryb w ktorym mozna je
wykonac. Podane zostaty rowniez numery stron, gdzie zostaty szczegdtwo opisane sposoby

wykonania poszczegolnych zadan.

Zadanie Tryb Str.

Jak wyswietli¢ tekst pomocy Dowolny 90

Jak uzyskac¢ informacje o wersji panelu Przy podaniu zasilania 90

Jak ustawi¢ kontrast wyswietlacza Wyjscie (OUTPUT) 93

Jak przetgczy¢ pomiedzy sterowaniem lokalnym a sterowaniem zdalnym | Dowolny 91

Jak uruchomic i zatrzymac naped Dowolny 91

Jak zmieni¢ kierunek wirowania silnika Wyijscie (OUTPUT) 92

Jak ustawi¢ warto$¢ zadang czestotliwosci Wyjscie (OUTPUT) 93

Jak zmieni¢ warto$¢ parametru Parametry (PARAMETERS) | 94

Jak wybra¢ nadzorowane sygnaty Parametry (PARAMETERS) | 95

Jak przeprowadzi¢ zadanie z asystentem (wykaz powigzanych zestawdw |Asystenci (ASSISTANTS) 97

parametrow)

Jak przegladac i edytowaé zmienione parametry Zmienione parametry 99
(CHANGED PARAMETERS)

Jak przeglada¢ btedy Rejestr btgdéw (FAULT 100
LOGGER)

Jak skasowac btedy i alarmy Wyijscie, Btgd (OUTPUT, 336
FAULT)

Jak pokazac/ukry¢ i ustawi¢ zegar, zmieni¢ date i format wy$wietlania Czas i Data 101

czasu, ustawi¢ zegar i wigczy¢/wylaczyé funkcje automatycznej zmiany | (TIME AND DATE)

czasu na letni/zimowy.

Jak wczyta¢ parametry z napedu do panelu sterowania Rezerwowy zestaw 104
parametréw (PARAMETER
BACKUP)

Jak zatadowac parametry z panelu sterowania do napedu Rezerwowy zestaw 104
parametréw (PARAMETER
BACKUP)

Jak przeglada¢ informacje dotyczace rezerwowego zestawu parametrow | Rezerwowy zestaw 105
parametréw (PARAMETER
BACKUP)

Jak edytowac i zmieni¢ ustawienia parametréw powigzanych Nastawy dla Wej/Wyj 106

z Wej/Wyj (/0 SETTINGS)
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Jak wyswietli¢ tekst pomocy

Krok

Czynnos¢

Wyswietlacz

1.

Nacisnagé @ aby wyswietli¢ tekst pomocy dla
podswietlonej pozyciji.

Tekst pomocy pojawi sie na wyswietlaczu, pod
warunkiem ze istnieje dla danej pozyciji.

LOC U PAR GROUPS—-10

01 OPERATING DATA

03 FB ACTUAL SIGNALS

04 FAULT HISTORY

10 START/STOP/DIR

11 REFERENCE SELECT
EXIT [00:00 SEL

LOC UHELP -
This group defines
external sources
(EXT1 and EXT2) for
commands that enable
start, stop and

EXIT 100:00

Jezeli caty tekst pomocy jest niewidoczny na ekranie

wys$wietlacza, nalezy uzy¢ przyciskow .~ A i ¥ _'w
celu przewiniecia opisu.

LOC THELP
external sources
(EXT1 and EXT2) for
commands that enable
start, stop and
direction changes.

EXIT | 00:00

Aby powrdéci¢ do poprzedniego wyswietlania nalezy

wcisngc¢ przycisk %

LOC U PAR GROUPS—-10
01 OPERATING DATA

03 FB ACTUAL SIGNALS
04 FAULT HISTORY

10 START/STOP/DIR

11 REFERENCE SELECT

EXIT 100:00 SEL

Jak wejsé w podglad informacji o wersji panelu

Krok

Czynnos¢

Wyswietlacz

1.

Jezeli zatgczone jest zasilanie nalezy je wytgczyc.

2.

Trzymac wcisniety przycisk @ podczas wigczenia
zasilania. Na wyswietlaczu pojawig sie nastepujgce
informacje:

Panel FW:  wersja oprogramowania panelu
ROM CRC: suma kotrolna ROM
Flash Rev: wersja pamieci flash.

Informacje dodatkowe w pamieci Flash.

Kiedy przycisk @ zostanie zwolniony, panel powréci do
trybu Wyjscie (OUTPUT)

PANEL VERSION
Panel SW:

Rom CRC: HXXXKXXX XXX
Flash Rev: X . XX
PO 00000000 00000000004

INFO
XXX
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Jak uruchomié¢, zatrzyma¢ oraz przetaczy¢ pomiedzy sterowaniem
lokalnym, a sterowaniem zdalnym

W dowolnym trybie mozna uruchomic, zatrzymac naped oraz przetgczy¢ pomiedzy
sterowaniem lokalnym a sterowaniem zdalnym. Aby uruchomi¢ lub zatrzymac¢ naped
za pomocg panelu, naped musi by¢ w trybie sterowania lokalnego.

Krok | Czynnosé Wyswietlacz

1. |+ Aby przetgczy¢ pomiedzy trybem sterowania zdalnego |[Loc = MESSAGE
(REM wyswietlone na wierszu statusu) a trybem Switching to the

) . . local control mode.
sterowania lokalnego (LOC wyswietlone na wierszu
statusu), nalezy nacisngc¢ przycisk .

00:00

Uwaga: Przetgczenie w tryb sterowania lokalnego
moze by¢ zablokowane za pomocg paramertu 1606
LOCAL LOCK.

Przy pierwszym zatgczeniu zasilania, naped jest
sterowany zdalnie (REM) za pomocg wejs¢ i wyjsé
napedu. Aby przetgczy¢ w tryb sterowania lokalnego
(LOC) i sterowac¢ napedem za pomocg panelu
sterowania nalezy nacisngé ‘ W zaleznoéci od
tego jak dtugo byt wcisniety przycisk uzyskamy
nastepujacy wynik:

+ Jezeli przycisk zostat zwolniony natychmiast po
nacisnieciu (na wyswietlaczu miga “Przetgczanie w
tryb sterowania lokalnego”), naped zatrzyma sie.
Ustawi¢ zadawanie wartosci w sterowaniu lokalnym
wedtug instrukcji podanych na str. 93.

+ Jezeli przycisk byt wcisniety przez okoto dwie
sekundy, naped kontynuuje prace jak przed
wcisnieciem przycisku. Naped kopiuje biezgce
wartosci sygnatéw sterowania zdalnego dla statusu
start/stop oraz dla zadawania i uzywa ich jako
poczagtkowych polecen dla sterowania lokalnego.

Strzatka (& lub J) na

wierszu statusu przestanie
obracac sie.

* Aby uruchomic¢ naped w sterowaniu lokalnym, wcisngé Strzatka (U lub J) na

wierszu statusu zacznie

obracac sie. Strzatka
bedzie wyswietlana linig
przerywang do momentu
osiggniecia przez naped
zadanego punktu pracy.

* Aby zatrzymac naped w sterowaniu lokalnym, wcisngc¢
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B Tryb “Wyjscie” (OUTPUT)
W trybie Wyjscie mozna:

nadzorowac do trzech aktualnych wartosci sygnatéw z grupy 07 PARAMETRY
EKSPLOATACYJNE (jeden sygnat w danej chwili)

zmieni¢ kierunek obrotéw silnika

ustawi¢ wartos$¢ zadawania czestotliwosci

ustawic¢ kontrast wyswietlacza panelu

uruchomié, zatrzymac, zmienic kierunek obrotdéw oraz przetgczy¢ naped
pomiedzy sterowaniem lokalnym a sterowaniem zdalnym.

Mozna wej$¢ do trybu Wyjscie poprzez naciskanie przycisku =7, az do momentu
pojawienia sie na wyswietlaczu OUTPUT w dolnej linii.

W prawym gornym rogu LOC ©
wyswietlana jest wartosé 49_.1 Hz
wielkosci zadanej. Obszar 0.5 A
centralny moze by¢ 10.7 %
skonfigurowany tak aby DIR_100:00 [ MENU

DIR 100:00 [ MENU

wyswietlane byto do trzech
wartosci sygnatow lub wykresow stupkowych. Na stronie 95 przedstawione sg
instrukcje opisujgce wybdr oraz zmiane nadzorowanych sygnatow.

Jak zmienié kierunek obrotow silnika

Uwaga: Wartos¢ parametru 7003 DIRECTION musi by¢
“3” (REQUEST).

Krok | Czynnosé Wyswietlacz

1. | Jesli panel nie jest w trybie Wyjscie nalezy wielokrotnie REM & 49 _ 1HZ]
wciskaé przycisk % az do momentu przejscia do 48 - % RZ
tego trybu. 10 : 7 %

DIR 00:00 [ MENU

2. | Jezeli naped jest w trybie sterowania zdalnego (REM LOC & 49 _ 1HZ|
wyswietlone na wierszu statusu), nalezy przetgczy¢ na 49_.1 Hz
tryb sterowania lokalnego naciskajgc przycisk . Na 0.5 A
wyswietlaczu pojawi sie przez chwile komunikat 10 B 7 %
informujgcy o zmianie trybu, a nastepnie powrdci do “DIR | 0'0:00 WMENU
trybu Wyjscie.

3. | Aby zmieni¢ kierunek wirowania z do przodu (L LOC & 49 . 1HZ]
wyswietlone na wierszu statusu) na kierunek wstecz (\5 49_.1 Hz
wyswlletlonDe”ga wierszu statusu), lub odwrotnie, nacisng¢ O ] 5 A
przycisk 7 10 -7 %

DIR 00:00 | MENU




Jak ustawi¢ wartos¢ zadang czestotliwosci

Panele sterowania 93

prawym goérnym rogu wyswietlacza, nacisngc¢ przycisk
/AN, Warto$¢ zmienia sie natychmiast po
nacisnieciu przycisku. Jest ona, po wyfgczeniu
zasilania, przechowywana w trwatej pamieci napedu i
przywracana automatycznie po wytgczeniu i
ponownym zatgczeniu napedu.

 Aby zmniejszy¢ te warto$¢, nacisng¢ przycisk \_¥_.

Krok | Czynnosé Wyswietlacz
1. | Jesli panel nie jest w trybie Wyjscie nalezy wielokrotnie |[REM @, 49_.1Hz
wciskac przycisk % az do momentu przejscia do 4(9) - % ;I‘Z
tego trybu. 10 : 7 %
DIR 00:00 [ MENU
2. | Jezeli naped jest w trybie sterowania zdalnego (REM LOC &,
wyswietlone na wierszu statusu), nalezy przetgczy¢ na
tryb sterowania lokalnego naciskajgc przycisk . Na 48 - F:I; RZ
wyswietlaczu pojawi sie przez chwile komunikat - 0
informujgcy o zmianie trybu, a nastepnie powrdci do 10.7 %
trybu Wyjscie. DIR 100:00 [ MENU
Uwaga: Przy pomocy parametréw z grupy 71 WYBOR
ZADAWANIA, mozna zezwoli¢ na modyfikacje
zadawania w trybie sterowania zdalnego.
3. |+ Aby zwiekszy¢ podswietlong wartos¢ znajdujaca sie w

LOC ©
50.0 Hz
0.5 A
10.7 %

" DIR ] 00:00 [ MENU

Jak ustawi¢ kontrast wyswietlacza

Krok | Czynnosé Wyswietlacz
1. | Jesli panel nie jest w trybie Wyjscie nalezy wielokrotnie LOC & 49_1Hz
o U EXIT T, o -
wciskac przycisk 7 az do momentu przejscia do tego 49 .1 Hz
trybu. 0 5 A
10.7 %
DIR 00:00 [ MENU
2. |« Aby zwiekszy¢ kontrast nalezy nacisng¢ jednoczesnie

przyciski % oraz /. A\ .
* Aby zmniejszy¢ kontrast nalezy nacisng¢ jednoczesnie

przyciski % oraz \ V¥ /.

LOC &
49.1 Hz
0.5 A
10.7 %

" DIR 1 00:00 [ MENU _
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B Tryb “Parametry” (PARAMETERS)

W trybie Parametry mozna:

* zobaczyc¢ i zmieni¢ wartosci parametrow

» uruchomié, zatrzymac, zmieni¢ kierunek obrotow oraz przetgczyé naped
pomiedzy sterowaniem lokalnym a sterowaniem zdalnym.

Jak wybraé parametr i zmieni¢ jego wartosé

Krok

Czynnos¢

Wyswietlacz

1.

Przejs¢ do menu gtbwnego: jesli %nﬁzl jest w trybie
Wyjscie nalezy wcisngc¢ przycisk , W innyrrlb(IT
przypadku nalezy wielokrotnie wciskac przycisk 7 az
do przejsécia do menu gtéwnego.

LOC T MAIN MENU

PARAMETERS
ASSISTANTS

CHANGED PAR
“EXIT 100:00 [ENTER_

1

Przejs¢ do trybu Parametry wybierajgc z menu pozycje
PARAMETRY za pomocg przygiskow CANIN Y, a
nastepnie wciskajgc przycisk @

LOC U PAR GROUPS——O01
01 OPERATING DATA

03 FB ACTUAL SIGNALS
04 FAULT HISTORY

10 START/STOP/DIR

11 REFERENCE SELECT

EXIT 100:00 SEL

Wybraé odpowiednig grupe parametrow za pomocag

przyciskow /~ A N\ i ¥ /.

o . SEL
Nacisngc¢ przycisk @

LOC U PAR GROUPS——99
99 START-UP DATA

01 OPERATING DATA

03 FB ACTUAL SIGNALS
04 FAULT HISTORY

10 START/STOP/DIR

EXIT 100:00 SEL

LOC U PARAMETERS '

9901 LANGUAGE
ENGL I SH
9902 APPLIC MACRO
9905 MOTOR NOM VOLT
9906 MOTOR NOM CURR

EXIT 100:00 | EDIT

Wybra¢ odpowiedni parametr za pomocg przyciskéw

AN i ¥ . Biezgca wartos¢ jest wyswietlana
bezposrednio pod wybranym parametrem.

o . EDIT
Nacisngc¢ przycisk @

LOC U PARAMETERS

9901 LANGUAGE

9902 APPLIC MACRO

ABB _STANDARD
9905 MOTOR NOM VOLT
9906 MOTOR NOM CURR

EXIT 100:00 [ EDIT

LOC UPAR EDIT
9902 APPLIC MACRO

ABB STANDARD
-%%%CEIW 00:00 [ SAVE

Wybraé nowg wartos¢ parametru za pomocg przyciskéw
AN\ Y.

Naciskajgc przycisk, wartos¢ parametru zwieksza sie lub
zmniejsza sie. Trzymajgc wcisniety przycisk, wartosc
parametru zmienia sie szybciej. Jednoczesne wcisniecie
dwdch przyciskow powoduje wyswietlenie wartoSci
ustawionej fabrycznie.

LOC TPAR EDIT
9902 APPLIC MACRO

3-WIRE
[2]

CANCEL | 00:00 [ SAVE
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Krok | Czynnosé Wyswietlacz
. , s . P . SAVE
6. |+ Aby zapisaC nowg wartosc¢, nacisngc przycisk ~N LOC & PARAMETERS

* Aby anulowac¢ nowg wartoég’AiN%EEhowaé poprzednig
wartos¢, nacisngc przycisk 7

9901 LANGUAGE

9902 APPLIC MACRO
3-WIRE

9905 MOTOR NOM VOLT

9906 MOTOR NOM CURR

EXIT [00:00 | EDIT

Jak wybraé nadzorowane sygnaty

Krok | Czynnos¢ Wyswietlacz
1. | Przy uzyciu parametréw grupy 34 WYSWIETLACZ LOC & PAR EDIT
mozna wybra¢ sygnaty ktére majg by¢é nadzorowane
oraz sposoéb ich wyswietlania w trybie Wyjscie . 3401 SIGNAL1 PARAM
Szczegdtowe instrukcje dotyczgce zmiany wartosci OUTPUT FREQ
parametrow znajdujg sie na stronie 94. [103]
Wg. konfiguracji fabrycznej na wyswietlaczu sg widoczne CANCEL 1 0000 T_SAVE
trzy sygnaty: LOC UPAR EDIT
Signat 1: 0703 OUTPUT FREQ
Signat 2: 0104 CURRENT 3408 (S:IL(jNRAhZEﬁBIA 4
Signat 3: 0705 TORQUE [104]
Aby zmieni¢ domysinie ustawione sygnaty, nalezy CANCEL 1 00:00 [ SAVE
wybrac¢ z grupy 01 PARAMETRY EKSPLOATACYJNE ToC TPAR EDIT
do trzech sygnatéw, ktére majg by¢ przeglagdane. v
Sygnat 1: Zmieni¢ warto$¢ parametru 3407 SIGNAL1 3415 SIGNAL3 PARAM
PARAM na wartosc indeksu odpowiadajgcemu TORQUE
parametrowi sygnatu w grupie 071 PARAMETRY [105] )
EKSPLOATACYJNE (= numer parametru bez CANCEL | 00:00 | SAVE
poprzedzajgcego zera), np. 105 oznacza parametr 07105
TORQUE. Warto$¢ 0 oznacza ze zaden sygnat nie jest
wyswietlany.
Powtdrzy¢ powyzsze czynnosci dla sygnatow: 2 (3408
SIGNAL2 PARAM) oraz 3 (3415 SIGNAL3 PARAM).
2. | Wybrac sposob w jaki majg by¢ wyswietlane sygnaty: w |[LOC & PAR EDIT
postaci liczb dziesietnych lub wskaznika stupkowego. Dla
. . . . . . 3404 OUTPUT1 DSP FORM
postaci liczbowej mozna ustali¢ potozenie przecinka, lub DI RECT
uzy¢ lokalizacji potozenia przecinka i jednostki sygnatu [9]
Zro'd’fow’ego (nasltawy (9 [DIRECTJ)W celu uzyskania CANCEL 1 00-00 [ SAVE _
szczegotowych informaciji, patrz parametr 3404.
Sygnat 1: parametr 3404 OUTPUT1 DSP FORM
Sygnat 2: parametr 3471 OUTPUT2 DSP FORM.
3. | Wybrac jednostki jakie majg by¢ wyswietlane dla danego |[Loc &, PAR EDIT

sygnatu. Nie da to zadnego efektu jezeli parametr
3404/3411/3418 bedzie miat warto$¢ 9 (DIRECT). W celu
uzyskania szczegoétowych informaciji, patrz parametr
3405.

Sygnat 1: parametr 3405 OUTPUT1 UNIT
Sygnat 2: parametr 3472 OUTPUT2 UNIT
Sygnat 3: parametr 3479 OUTPUT3 UNIT.

3405 OUTPUT1 UNIT
Hz
[3]

CANCEL | 00:00 [ SAVE
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Krok

Czynnos¢

Wyswietlacz

Dokonac skalowania dla sygnatéw poprzez okreslenie
minimum oraz maksimum wys$wietlanych warto$ci. Nie
da to zadnego efektu jezeli parametr 3404/3411/3418

bedzie miat wartos¢ 9 (DIRECT). W celu uzyskania

szczegotowych informacji, patrz parametry 3406 i 3407.

Sygnat 1: parametr 3406 OUTPUT1 MIN i 3407
OUTPUT1 MAX
Sygnat 2: parametr 3473 OUTPUT2 MIN i 3414
OUTPUT2 MAX
Sygnat 3: parametr 3420 OUTPUT3 MIN i 3421
OUTPUT3 MAX.

LOC UPAR EDIT

3406 OUTPUT1 MIN
0.0 Hz

CANCEL | 00:00 [ SAVE

LOC UPAR EDIT

3407 OUTPUT1 MAX
0.0 Hz

CANCEL | 00:00 [ SAVE
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B Tryb “Asystenci” (ASSISTANTS)

Po pierwszym zatgczeniu zasilania napedu, Asystent Uruchomienia przeprowadza
uzytkownika przez konfiguracje podstawowych parametréw. Asystent Uruchomienia
jest podzielony na kilku asystentéw podrzednych, z ktorych kazdy odpowiada za
poszczegolny zestaw parametréw np. Ustawienia Silnika lub Sterowanie PID.
Asystent Uruchomienia aktywuje asystentow podrzednych jednego po drugim.
Mozna réwniez aktywowac poszczegodlnych asystentow podrzednych niezaleznie. W
celu uzyskania wiekszej ilosci informaciji dotyczgcych zadan wykonywanych przez
poszczegolnych asystentow podrzednych patrz sekcja Asystent uruchomienia na str.
119.

W trybie Asystenci mozna:

» uruchomic¢ asystentow podrzednych aby przeprowadzili uzytkownika przez
podstawowe parametry napedu

* uruchomi¢, zatrzymacé, zmieni¢ kierunek obrotoéw oraz przetgczy¢ naped
pomiedzy sterowaniem lokalnym a sterowaniem zdalnym.

Jak uruchomié asystenta podrzednego

W tabeli ponizej przedstawione sg czynnosci, ktére pozwalajg uzytkownikowi przejsc
przez poszczegolne etapy ustawien asystenta podrzednego. Jako przyktad zostat
przedstawiony Asystent Nastaw Silnika.

Krok | Czynnos¢ Wyswietlacz

1. | Aby przejs¢ do gtbwnego menu nalezy wcisngc przycisk |[LOC & MAIN MENU 1
% w przypadku gdy panel jest w trybie Wyjscie. W PARAMETER
innym przypadku nalezy wielokrotnie wciska¢ przycisk ASSISTANTS

% az do momentu przejscia do menu gtdwnego. CHANGED PAR
~EXIT 100:00 [ENTER

2. | Przejsc do trybu Asystenci wybierajgc z menu gtéwnego |[LO0C &, ASSISTANTS

pozycje ASYSTENCI za pomoca przyciskow /~ A\ i Motor Set-up
, . . ENTER Applicat
(_¥_, a nastepnie wcisnaé¢ N SBge&C‘éOA%?o. EXT1

Speed control EXT2
EXIT 100:00 SEL

3. | Wybra¢ asystenta za pomocg przymskow AN LOC L PAR EDIT
¥/, a nastepnie wcisna¢ ﬁ 9905 MOTOR NOM VOLT
Jesli zostanie wybrany inny asystent niz Asystent
Uruchomienia, uzytkownik zostanie przeprowadzony
tylko przez ustawienia parametréw odpowiadajgcych
danemu asystentowi, tak jak zostato to pokazane ponize;j
w krokach nr 4. i 5. Po wykonaniu ustawien, mozna
dokonac¢ wyboru kolejnego asystenta z menu Asystenci
lub wyj$¢ z trybu Asystenci. Jako przyktad zostat
przedstawiony Asystent Ustawien Silnika.

EXIT 100:00 | SAVE
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Krok

Czynnos¢

Wyswietlacz

Jesli zostanie wybrany Asystent Uruchomienia zostanie
uruchomiony pierwszy asystent, ktory przeprowadzi
uzytkownika przez ustawienia parametrow
odpowiadajgcych temu asystentowi, tak jak zostato to
pokazane ponizej w krokach nr 4. i 5. Nastepnie
Asystent Uruchomienia wyswietli pytanie dotyczace
konfiguracji ustawien za pomocg nastepnego asystenta
lub jego pominiecia - odpowiednig opcje nalezy wybrac¢
za pomoc%Epirzyciskéw . AN i ¥ _/, anastepnie
wcisngc . Jezeli zostanie pominiety dany asystent,
Asystent Uruchomienia wyswietli to samo pytanie przy
kolejnym asystencie.

LOC W CHOICE
Do you want to
continue with

apglication setug?
Skip
EXIT | 00:00 OK

+ Aby ustawi¢ nowg warto$¢ nacisngé przycisk /.~ A\

LOC WPAR EDIT
lub v .
9905 MOTOR NOM VOLT
EXIT [00:00 | SAVE
» Aby uzyskac¢ informacje/pomoc na temat danego LOC . HELP
parametru, nacisnaé przycisk @ Tekst pomocy %g%o?sng;q\ée?agg_the
; iiaé iskd i Voltage value must
mozna p'ro\z;wua.c'z'a p:olr(n?ca przyC|sk0\|/v @ i ’ ngrespondtto ey
(¥ _. Aby wyjs¢ z tekstu pomocy nalezy nacisngé connection.
EXIT EXIT [ 00:00
s
5. |+ Aby zaakceptowac¢ nowg wartos¢ i kontynuowac LOC L PAR EDIT

konfiguracje nastepnego parametru, wcisngé przycisk
SAVE

* Aby zatrzymac prace z asystentem wcisngc¢ przycisk
EXIT

=z

9906 MOTOR NOM CURR

EXIT 100:00 [ SAVE
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B Tryb “Zmienione Parametry” (CHANGED PARAMETERS)

W trybie Zmienione Parametry mozna:

* przejrzec liste wartosci parametréw, ktore zostaty zmienione z ustawien
fabrycznych dla danego makra

* dokonaé¢ zmiany kazdego z parametréw znajdujgcych sie na wyzej wymienionej
liscie

* uruchomié, zatrzymadé, zmieni¢ kierunek obrotéw oraz przetgczyé naped
pomiedzy sterowaniem lokalnym a sterowaniem zdalnym.

Jak przegladaé i edytowaé zmienione parametry

Krok | Czynnosé Wyswietlacz
1. AMbE),/uUprzejéé do gtéwnego menu nalezy wcisngc przycisk |[LOC & MAIN MENU 1
@ gdy panel znajduje sie w trybie Wyjscie. W innym PARAMETER
przypadku nalezy wielokrotnie wciskaé przycisk % az ASS | STANTS
do momentu przejscia do menu gtdwnego. CHANGED PAR
EXIT | 00:00 [ ENTER
2. | Przejs¢ do trybu Zmienione Parametry wybierajgc LOC & CHANGED PAR—]
pozycie CHANGED PAR za pomoca przyciskéw A | (& COngTOSEEED 1
ENTER :
i i . 1203 CONST SPEED 2
and C_¥_, a nastepnie wcisng¢ N 1204 CONaT 2PEED 5
9902 APPLIC MACRO
EXIT |100:00 [ EDIT
3. Wybrac z listy zmieniony parametr za pomocg LOC & PAR EDIT
przyciskdéw .~ A\ i (¥ . Bezposrednio pod 1202 CONST SPEED 1
wybranym parametrem jest wyswietlana jego wartosc. 0.0 Hz
EDIT
Nacisngc¢ przycisk aby zmieni¢ wartos¢.
<<:j CANCEL | 00:00 [ SAVE
4. Ustali¢ nowg wartos¢ parametru za pomocg przyciskow |[LoC & PAR EDIT
CANINY . 1202 CONST SPEED 1
Naciskajgc przycisk warto$¢ parametru zwieksza sie lub 15.0 Hz
zmniejsza sie. Trzymajgc wcisniety przycisk wartos¢
parametru zmienia sie szybciej. Jednoczesne wcisniecie || CANCEL | 00:00 [ SAVE
dwoch przyciskéw powoduje wyswietlenie wartosci
ustawionej domysinie/fabrycznie.
5. » Aby zaakceptowac nowg wartosc¢, wcisngc¢ przycisk LOC & CHANGED PAR—]

SAVE . o - .
. Jesli nowa warto$¢ jest wartoscig domysing,

parametr zostanie usuniety z listy zmienionych
parametrow.

» Aby anulowa¢ nowg wartos¢ i zachowac poprzednig
iy L . CANCEL
warto$¢, nacisngé¢ przycisk i

1202 CONST SPEED 1
15.0 Hz
1203 CONST SPEED 2
1204 CONST SPEED 3
9902 APPLIC MACRO

EXIT 100:00 [ EDIT
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B Tryb “Rejestrator Btedéw” (FAULT LOGGER)

W trybie Rejestratora Btedéw mozna:

* przejrze¢ historie btedéw napedu ztozong z maksymalnie dziesieciu btedow lub
alarmoéw (po wytgczeniu zasilania, tylko trzy ostatnie btedy lub alarmy sg
przechowywane w pamieci)

» przejrze¢ szczegoty trzech ostatnich zdarzen - btedow lub alarméw (po
wylgczeniu zasilania, szczegoty dotyczgce tylko ostatniego zdarzenia sg
przechowywane w pamieci)

» odczytac tekst pomocy dla btedu lub alarmu

* uruchomi¢, zatrzymac, zmienic kierunek obrotow oraz przetgczy¢ naped
pomiedzy sterowaniem lokalnym a sterowaniem zdalnym.

Jak przegladaé btedy

Tekst pomocy przewing¢ za pomocg przyciskow /~ A i
N %
Po przeczytaniu tekstu pomocy nacisng¢ %, aby

powrdéci¢ do poprzedniej zawartosci wyswietlacza.

Krok | Czynnos¢ Wyswietlacz
1. | Aby przejs¢ do gtbwnego menu nalezy wcisngc¢ przycisk |[LoC & MAIN MENU 1
— gdy panel jest w trybie Wyjscie. W innym PARAMETER
przypadku nalezy wielokrotnie wciskac przycisk % az ASS l STANTS
do momentu przejscia do menu gtbwnego. CHANGED PAR
EXIT [00:00 [ ENTER
2. | Przejsc do trybu Rejestratora Btedow wybierajgc z menu |[[0Cc &, FAULT LOGGER——
gtéwnego pozycje FAULT LOGGER za pomocg eR 10 219 E’QN(E)% |ig5_84_57
przyciskow .~ A\ i \_¥_, a nastepnie wcisng¢ 116 DC OVERVOLT
Na wyswietlaczu pokaze sie rejestr btedéw, ktory 7:  Al1l LOSS
zaczyna wyswietlanie od ostatniego btedu lub alarmu. —EXTT ] 00-00 [DETATC
Numer znajdujgcy sie przy wierszu btedu odpowiada
oznaczeniu kodowemu, ktére odpowiada przyczynom
wystgpienia btedu/alarmu i czynnosciom pozwalajgcym
na usunigcie btedu/alarmu opisanym w rozdziale
Sledzenie bteddéw na str. 335.
3. | Aby przejrze¢ szczegoty dotyczgce danego btedu lub LOC & PANEL LOSS
alarmu, nalezy wybra¢ odpowiednig pozycje z listy FﬁgLT
bteddéw za pomoca przyciskow /.~ A N i< ¥ _’ a Fég'_—'or JéME 1
nastepnie nacisngé Eﬁ FAULT TIME 2
EXIT 100:00 [ DIAG
4. | Aby wyswietli¢ tekst pomocy nacisna¢ przycisk %’. LOC T DIAGNOSTICS——

Check: comm lines
and connections,
parameter 3002,
parameters in groups
10 and 11.

EXIT 100:00 OK




B Tryb “Czas i Data” (TIME AND DATE)

W trybie Czas i Data mozna

* pokazac lub ukry¢ zegar

* zmieni¢ format wyswietlania daty i czasu

» ustawi¢ date i czas
» uaktywnia lub blokuje automatyczng zmiane czasu (zimowy - letni)

* uruchomi¢, zatrzymacé, zmieni¢ kierunek obrotoéw oraz przetgczy¢ naped
pomiedzy sterowaniem lokalnym a sterowaniem zdalnym.
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Panel sterowania z Asystentem posiada baterie zapewniajgcg funkcjonowanie
zegara nawet gdy panel nie jest zasilany przez naped.

Jak pokazac lub ukryé zegar, zmieni¢ format wyswietlania oraz ustawié date i
czas oraz wiaczy¢ / wylgczyé funkcje automatycznej zmiany czasu na
letni/zimowy

CLOCK VISIBLILITY i nacisng¢ % wybra¢ SHOW
CLOCK/Pokaz zegar (HIDE CLOCK/Ukryj zegar)
i nacisng¢ % lub, jesli chcemy powrdcic¢ do
poprzedniego wyswietlania bez dokonywania zmian
nalezy nacisngé¢ %

» Aby ustawi¢ format daty, nalezy wybra¢ z menu DATE
FORMAT i nacisngé¢ % a nastepnie wybrac
odpowiedni format. Aby zapisa¢ zmiany nacisng¢

przycisk %, aby anulowaé zmiany nacisng¢ przycisk

CANCEL
» Aby ustawi¢ format czasu, nalezy wybra¢ z menu TIME

FORMAT i nacisngé % a nastepnie wybracé

odpowiedni format. Aby zapisa¢ zmiany nacisngé

przycisk %, aby anulowaé zmiany nacisng¢ przycisk

CANCEL

Krok | Czynnosé Wyswietlacz
1. | Aby przejs¢ do gtbwnego menu nalezy wcisngc przycisk |[L0OC & MAIN MENU 1
% gdy panel jest w trybie Wyjscie. W innym PARAMETER
przypadku nalezy wielokrotnie wciskac¢ przycisk % az ASS | STANTS
do momentu przejscia do menu gtbwnego. CHANGED PAR
EXIT | 00:00 [ ENTER
2. | Przejsc do trybu Czas wybierajgc z menu gtéwnego LOC L TIME & DATE—1
pozycje TIME & DATE za pomocg przyciskdw /~ A\ i
ENTER
i i A DATE FORMAT
(_¥_", a nastepnie nacisngé¢ N SET TIME
SET DATE
EXIT 100:00 [ SEL
3. |+ Aby pokaza¢ (ukryc¢) zegar, nalezy wybra¢ z menu LOC & CLOCK VISIB—1

Show cloc
Hide clock

EXIT 100:00 SEL

LOC T DATE FORMAT—1
ad . mm.

mm/dd/yy

dd.mm.yyyy

mm/dd/yyyy

CANCEL | 00:00 OK

LOC L TIME FORMAT—1
24-hour
12-hour

CANCEL | 00:00 SEL




102 Panele sterowania

Krok

Czynnos¢

Wyswietlacz

» Aby ustawic¢ czas, nalezy wybra¢ z menu SET TIME i
nacisngc % Ustawi¢ godziny za pomocg
przyciskéw AN i ¥ _, anastepnie wcisng¢
@ .Pbozniej ustaW|c mlnuty Aby zapisa¢ zmiany
nacisngc¢ przycisk ﬁ aby anulowa¢ zmiany nacisng¢

. CANCEL
przycisk e

LOC USET TIME

iE8-41

CANCEL | 00:00 OK

» Aby ustawic date, nalezy wybra¢ SET DATE i nacisngé

= . Ustawic¢ pierwszg czes¢ daty (dzien lub miesigc

w zaleznosci od wybranego wczesniej formatu) za
pomocg przyciskow /~ A\ i \_¥_, a nastepnie
nacisngc¢ %} Powtorzy¢ czynnosc dla drugiej czesci

daty. Po ustawieniu roku, nacisng¢ ﬁ Aby anulowa¢
CANCEL
zmiany nacisng¢ przycisk 7

Aby wigczy¢ lub wytgczy¢ funkcje automatycznej
zmiany czasu na letni/zimowy nalezy wybrac pozycje
DAYLIGHT SAVING w menu i nacisng¢ ﬁ

Nacisniecie przycisku @ otwiera okno pomocy
informujgce o dacie poczatku i korica okresu kiedy
dokonywana jest zmiana godziny oraz w ktérych
krajach bgdz obszarach czasowych wybranych przez
uzytkownika ta zmiana nastepuje.

*Aby wytaczy¢ funkcje automatyczSnEeJ zmiany godziny
wybrac¢ Off i nacisng¢ przycisk @

*Aby wigczy¢ funkcje automatycznej zmiany godziny
wybrac kraj bgdz obszar w ktoryém ta zmiana
nastepuje i nacisng¢ przycisk ﬁ

*Aby powrdci¢ do wyswietlanych wczesniej infgxrquacji
bez dokonywania zmian nacisngc¢ przycisk 7

LOC USET DATE

Ke].03.05
"CANCEL ] 00:00 [ OK

LOC

EU
us
Australial:NSW,Vict.
Australia2:Tasmania.

EXIT 100:00 SEL _

U DAYLIGHT SAV—1

LOC UHELP
EU:

On: Mar last Sunday
Off: Oct last Sunday

E-XIT 7 00:00
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B Tryb “Zapis rezerwowego zestawu parametréw” (PAR BACKUP)

Tryb “Zapis rezerwowego zestawu parametréw” jest uzywany do przeniesienia parametréw

Z jednego napedu do drugiego bgdz wykonania zapisu rezerwowego parametréw napedu.
Zapis do panelu pozwala na przechowanie wszystkich parametrow napedu, wliczajac w to trzy
zestawy parametréw uzytkownika do Panelu Sterowania z Asystentem. Peten zestaw lub
czesciowy zestaw (aplikacja) oraz zestawy uzytkownika mogg by¢ przekopiowane z panelu
sterowania do innego lub tego samego napedu.

Pamie¢ panelu jest pamiecig trwatg i nie zalezy od baterii umieszczonej w panelu.

Tryb “Zapis rezerwowego zestawu parametrow” mozna:

»  Woczyta€ wszystkie parametry z napedu do panelu sterowania (UPLOAD TO PANEL).
Zapis dotyczy zarowno zestawdw parametréw definiowanych przez uzytkownika oraz
wewnetrznych (nie definiowanych przez uzytkownika) parametrow takich jak te utworzone
przez Bieg ID.

* Przejrze¢ informacje o przechowywanym zapisie parametrow w panelu za pomocg funkciji
UPLOAD TO PANEL (BACKUP INFO). Sg tam zawarte, miedzy innymi takie informacje
jak: typ i dane znamionowe napedu w ktorym byt zrobiony rezerwowy zapis. Informacja ta
jest niezwykle pomocna w stytuaciji w ktorej uzytkownik zamierza wgra¢ parametry do
innego napedu za pomocg funkcji DOWNLOAD FULL SET, aby upewni¢ sie czy naped jest
identyczny jak ten z ktdrego zestaw zostat skopiowany.

» Zatadowac peten zestaw parametréw z panelu sterowania do napedu (DOWNLOAD FULL
SET). Czynno$¢ ta przepisuje z panelu do przemiennika czestotliwosci wszystkie
parametry wigczajgc takze nie definiowane przez uzytkownika parametry silnika. Nie
obejmuje to zestawow parametréw uzytkownika.

Uwaga: Funkcji tej uzywac tylko dla przywrdcenia zestawu parametréw w tym samym
napedzie z kopii rezerwowej lub do przenoszenia ustawien parametrow do innego
systemu, ktéry jest identyczny z systemem Zrodtowym.

» Zatadowanie czesci zestawu parametrow (czes¢ petnego zestawu) z panelu sterowania do
napedu (DOWNLOAD APPLICATION). Czesciowy zapis nie obejmuje: zestawow
uzytkownika, wewnetrznych parametrow silnika, parametrow 9905...9909, 1605, 1607,
5201 oraz parametréw z grupy 53 PROTOKOt. EFB .

W tym przypadku napedy Zrodtowy i docelowy oraz przytgczone do nich silniki nie muszag
by¢ identyczne.
« Zatadowanie parametrow USER S1 z panelu sterowania do napedu (DOWNLOAD USER

SET1). Zestaw parametrow uzytkownika zawiera parametry grupy 99 DANE
WEJSCIOWE oraz parametry wewnetrzne silnika.

Funkcja ta jest widoczna tylko dla przypadku gdy User Set 1 zostat najpierw zapisany przy
uzyciu parametru 9902 APPLIC MACRO (patrz 9902 APPLIC MACRO) (patrz sekcja
Makroaplikacje uzytkownika na str. 117) a nastepnie wczytany do panelu przez
UPLOAD TO PANEL.

» Zatadowanie parametrow USER S2 z panelu sterowania do napedu (DOWNLOAD USER
SET2). Tak samo jak dla DOWNLOAD USER SET 1, patrz powyzej.

* Uruchomié, zatrzymac, zmieni¢ kierunek obrotéw oraz przetgczy¢ naped pomiedzy
sterowaniem lokalnym a sterowaniem zdalnym.
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Jak wczytaé i zatadowaé parametry

Opis dostepnych funkcji wezytywania z napedu do pamieci panelu i zatadowania z
pamieci panelu do napedu podano w tabeli ponizej. Nalezy zwrdci¢ uwage, ze tak dla
wczytywania jak i do tadowania naped musi by¢ w trybie sterowania lokalnego.

zestawy uzytkownika oraz parametry wewnetrzne) z
napedu do panelu, nalezy wybra¢ pozycje UPLOAD TO
PANEL w menu Kopia za pomocg przyciskow /~ A\ i

Krok | Czynnosé Wyswietlacz
1. | Aby przejs¢ do gtdwnego menu nalezy wcisngc przycisk |[LoC & MAIN MENU 1
'S gdy panel jest w trybie Wyjécie. W innym PARAN
przypadku nalezy wielokrotnie wciskac przycisk % az ASS l STANTS
do momentu przejscia do menu gtbwnego. CHANGED PAR
EXIT | 00:00 | ENTER
2. | Przejsc do trybu “Zapis rezerwowego zestawu LOC & PAR BACKUP—1
parametrow” wybierajgc z menu gtdwnego pozycje PAR
DOWNLOAD FULL SET
BACKUP za pomoca h;:I>Tr§y0|skow CANIN Y a BOUNLOAR PPl 125 10N
nastepnie nacisng¢ ﬁ DOWNLOAD USER SET1
EXIT | 00:00 SEL
3. |+ Aby wczyta¢ wszystkie parametry (zawierajgce LOC T PAR BACKUP

Copying parameters

(_¥_", a nastepnie nacisngé¢ = Podczas
pobierania na wyswietlaczu pojawi sie status transferu
parametrow, wyrazony w procentach pobranych
danych. Aby przerwac pobieranie nacisng¢ przycisk
ABORT

Po ukonczonym pobraniu parametréw na
wyswietlaczu pojawi sie informacja o zakonczonej
operaciji pobierania. Aby powrdci¢ do menu Kopia
nacisngc przycisk %.

» Aby dokonac¢ zatadowania parametrow, nalezy wybrac¢
odpowiednig pozycje (jako przyktad uzyto DOWNLOAD
FULL SET) w menu Kopia za pomocg przyciskéw
AN i ¥ _, anastepnie nacisng¢ % Podczas
pobierania na wyswietlaczu pojawi sie status transferu
parametrow, wyrazony w procentach zapisanych
danych. Aby przerwac zapis nacisng¢ przycisk %.
Po ukohczonym fadowaniu parametrow na
wyswietlaczu pojawi sie informacja o zakonczonej
operaciji zapisu. Aby powrdci¢ do menu Kopia nacisngé

. 0K
przycisk @

ABORT | 00:00

LOC ™ MESSAGE
Parameter upload
successful

OK 00:00

LOC TPAR BACKUP

Downloading
parameters (full
set)

E!!!!!!!—i—hﬂ-hﬂ
ABORT | 00:00

LOC ¥ MESSAGE
Parameter download
successfully
completed.

OK 00:00
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Jak przegladac¢ informacje dotyczace pliku z rezerwowym zestawem
parametrow

Krok

Czynnosé

Wyswietlacz

1.

Aby przejs¢ do gtbwnego menu nalezy wcisng¢ przycisk
MENU . , o .
gdy panel jest w trybie Wyjscie. W innym
o : o . BT
przypadku nalezy wielokrotnie wciskaé przycisk 7 az

do momentu przejscia do menu gtdwnego

LOC U MAIN MENU 1

PARAMETER
ASSISTANTS

CHANGED PAR
“EXIT 1 00:00 [ENTER_

. EXIT
przycisk 7 :

2. | Przejsc¢ do trybu “Zapis rezerwowego zestawu LOC . PAR BACKUP—1
parametrow” wybierajgc z menu gtdwnego pozycje PAR
DOWNLOAD FULL SET
BACKUP za pomocg hpl)Tréymskow CANIN Y J a BONNLOAD AP 1CAT 10N
nastepnie nacisng¢ @ DOWNLOAD USER SET1
~ EXIT 100:00[ SEL
3. | Wybrac¢ pozycje BACKUP INFO w oknie “Zapis LOC & BACKUP INFO—
rezerwowego zestawu parametréw przy pomocy Dﬁé\slgngPE
przyciskow .~ A\ i ¥ _ i nacisng¢ % Na 382‘7‘4?R|VE RATING
wyswietlaczu pojawig sie nastepujgce informacje o 3301 FIRMWARE
napedzie, wygenerowane podczas dokonywania zapisu: EXIT 100:00
LOC UBACKUP INFO——
DRIVE TYPE: typ napedu 3%84813%8IVE RATING
DRIVE RATING: dane znamionowe napedu w OA74i
formacie XXXYZ, gdzie: 3301 FIRMWARE
XXX . d. Lit 241A hex
: znamlonowy praa. Litera TEXIT 100:-00
“A” oznacza przecinek, np: 4A6
oznacza 4,6 A.
Y: 2=200V
4 =400V
6 =600V
Z i = Europa
n = USA
FIRMWARE: wersja oprogramowania napedu.
Informacje mozna przewija¢ uzywajgc przyciskow
CANIN V.
4. Aby powrdci¢ do okna Zapis parametréw nacisngc LOC . PAR BACKUP—1

UPLOAD TO PANEL
BACKUP INFO

DOWNLOAD FULL SET
DOWNLOAD APPLICATION
DOWNLOAD USER SET1

EXIT 100:00 SEL
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B Tryb “Ustawienia dla wejs¢ i wyjsé” (1/O SETTINGS)

W trybie “Ustawienia dla wejs¢ i wyjs¢” mozna:

» Sprawdzi¢ ustawienia parametréw powigzanych z danym przytgczem Wej/\Wyj.

» Dokonac¢ edycji ustawien ww. parametrow. Np. jesli dla “1103: REF1” jest
przypisane Al1 (Wejscie analogowe 1), oznacza to, ze parametr 7703 REF 1
SELECT ma wartos¢ Al1 i mozna zmieni¢ warto$¢ tego parametru np. na Al2.
Jednakze nie mozna ustawi¢ wartosci parametru 7706 REF2 SELECT na Al1.

* Uruchomi¢, zatrzymac, zmienic kierunek obrotow oraz przetgczy¢ naped
pomiedzy sterowaniem lokalnym a sterowaniem zdalnym.

Jak dokonaé edycji / zmian ustawien powigzanych z danym przytaczem Wej/Wyj

Krok

Czynnos¢

Wyswietlacz

1.

Aby przejs¢ do gtbwnego menu nalezy wcisng¢ przycisk
MENU , . o .
gdy panel jest w trybie Wyjscie. W innym
o , o . BT
przypadku nalezy wielokrotnie wciskac przycisk 7 az

do momentu przejscia do menu gtbwnego.

LOC_TNAIN MENU 1
PARAMETER

ASSISTANTS

CHANGED PAR
“EXIT 100:00 [ENTER_

. , ;7 . , . OAVE
* Aby zapisa¢ nawg wartosc¢, nacisngc przycisk \t/

* Aby anulowac¢ nowg wartosc i zachowac poprzednig
s C . . CANCEL
warto$¢, nacisngc przycisk 7

2. | Przejs$c do trybu “Ustawienia dla wejsc i wyjs¢” LOC & 170 SETTINGS—1
wybierajgc z menu gtébwnego pozycje I/O SETTINGS za ‘?IJ-
RELAY OUTPUTS ROUT
pomocg przymskow AN i ¥, anastgpnie AL 0G OUTPUTS gAOUT
nacisngé @. PANEL
EXIT | 00:00 SEL
3. | Wybrac grupe We/Wyj, np. DIGITAL INPUTS, za pomocg |[L0C & 1/0 SETTINGS——
przyciskdw .~ AN i (¥ _/, a nastepnie nacisng¢ START/STOP =
= . Po krotkiej przerwie na wyswietlaczu pojawig sie ||~P1<-
biezgce ustawienia dla dokonanego wyboru. -DI3-
EXIT [00:00
4. | Wybra¢ ustawienie (wiersz z numerem parametru) za LOC L PAR EDIT
pomocg przymskow@ i \_¥_, a nastepnie 1001 EXT1 COMMANDS
nacisngc @ ”
[11
CANCEL | 00:00 | SAVE
5. | Wybrac¢ nowg wartosc dla wybranego ustawienia za LOC L PAR EDIT
pomocg przyciskow @ Ny /. 1001 EXT1 COMMANDS
Naciskajgc przycisk warto$¢ parametru zwigksza sie lub DI1P, 2P
zmniejsza sie. Trzymajgc wcisniety przycisk wartosc [2]
parametru zmienia sie szybciej. Jednoczesne wcisniecie || CANCEL | 00:00 [ SAVE
dwdch przyciskow powoduje wyswietlenie wartosci
ustawionej domysinie/fabrycznie.
6.

LCb 1/0 SETTINGS——
180% START/STOP (E1)
1001:DIR (E1

-DI3- (EL

EXIT 100:00
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Makroaplikacje

Co zawiera ten rozdziat

W rozdziale tym opisane sg makroaplikacje. Dla kazdej makroaplikacji przedstawiony
jest schemat obrazujgcy domysine podtgczenia sterujgce (cyfrowe i analogowe
Wej/Wyj). W niniejszym rozdziale opisano rowniez jak zapisa¢ makroaplikacje
uzytkownika oraz jak jg pozniej przywotac.

Przeglad makroaplikacji

Makroaplikacje to zaprogramowane fabrycznie zestawy parametrow. Podczas
uruchomienia napedu, uzytkownik wybiera jedng z makroaplikaciji -
najodpowiedniejszg do danego zastosowania - za pomocg parametru 9902 APPLIC
MACRO, dokonujgc niezbednych zmian i zachowujgc wynik jako makro uzytkownika.

ACS355 posiada siedem standardowych makr oraz trzy makra uzytkownika. W tabeli
ponizej zostaty krotko opisane makra oraz ich zastosowania.

Makroaplikacja | Odpowiednie aplikacje

ABB standard Zwykte regulowane predkosciowo aplikacje, gdzie uzywa sie jednej,
dwach, trzech lub zadnej predkosci statej. Start/stop jest sterowane za
pomocg jednego wejscia cyfrowego (poziom startu 1 i stopu 0). Istnieje
mozliwo$¢ przetgczenia pomiedzy dwoma czasami przyspieszania i
opdznienia.

3-przewodowa Zwykte regulowane predkosciowo aplikacje, gdzie uzywa sie jednej,
dwach, trzech lub zadnej predkosci statej. Naped jest uruchamiany i
zatrzymywany za pomocg przyciskow chwilowych.

Alternatywne Regulowane predkosciowo aplikacje, gdzie uzywa sie jednej, dwdch,
trzech lub zadnej predkosci statej. Uruchomienie, zatrzymanie oraz
kierunek sg sterowane za pomocg dwoch wejsé cyfrowych (odpowiednia
kombinacja stanow wejs¢ cyfrowych okreslajg odpowiednie dziatanie).
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Makroaplikacja

Odpowiednie aplikacje

Potencjometr Regulowane predkosciowo aplikacje, gdzie uzywa sie jednej lub zadnej

silnika predkosci statej. Predkos¢ regulowana jest za pomocg dwoch wejsc
cyfrowych (zwiekszanie / zmniejszanie / bez zmian).

Reczne/ Regulowane predkosciowo aplikacje, gdzie wymagane jest przetgczanie

Automatyczne miedzy dwoma urzgdzeniami sterujgcymi. Czesc¢ przytaczy sygnatow

sterujgcych jest zarezerwowanych dla jednego urzgdzenia, pozostata
czeS¢ przytgczen jest przypisana drugiemu. Pojedynczym wejsciem
cyfrowym dokonywany jest wyboér przytgczy (urzadzenia) sterujgcych.

Sterowanie PID

Regulacja aplikacji procesowych np. systemy sterowania dziatajgce w
zamknitej petli takich jak sterowanie cisnieniem, sterowanie poziomem i
sterowanie przeptywem. Istnieje mozliwos¢ przetgczania miedzy
sterowaniem procesowym a sterowniem predkoscig: czes¢ przytgczy
sygnatéw sterujgcych jest zarezerwowanych dla sterowania procesowego,
pozostata czes¢ jest przypisana dla sterowania predkoscig. Pojedynczym
wejsciem cyfrowym dokonywany jest wybér miedzy sterowaniem
procesowym a sterowaniem predkoscia.

Sterowanie
momentem
obrotowym

Regulowane momentowo aplikacje. Istnieje mozliwo$¢ przetaczania
miedzy sterowaniem momentem obrotowym a sterowaniem predkoscia:
cze$¢ przytgczy sygnatéw sterujgcych jest zarezerwowanych dla
sterowania momentem, pozostata czes¢ jest przypisana dla sterowania
predkoscig. Pojedynczym wejsciem cyfrowym dokonywany jest wybor
miedzy sterowaniem momentem, a sterowaniem predkoscig.

Uzytkownika

Uzytkownik moze zapisa¢ w pamieci statej a nastepnie w pozniejszym
czasie przywrdci¢, dostosowang do swych potrzeb standardowg
makroaplikacje, tj. ustawienia parametréw zawierajgce grupe 99 DANE
WEJSCIOWE, oraz wyniki biegu identyfikacyjnego.

Na przyktad: trzy makra uzytkownika mogg by¢ wykorzystane, gdy
wymagane jest przetgczanie miedzy trzema réznymi silnikami.
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Krétki opis podigczen Wej/Wyj dla poszczegélnych

makroaplikacji

Ponizsza tabela zawiera krotki opis podtgczen We/Wyj dla poszczegdinch
makroaplikaciji.

Wejscie/ Makroaplikacja

Wyjscie [AgB 3- Alternatywne | Potencjometr| Reczne/ Sterowanie | Sterow.
standard |przewodowe silnika Automatyczne |PID momentem

Al Zadawanie |Zadawanie |Zadawanie |- Zadawanie Zadawanie | Zadawanie

(0...10V) [czestotliw. |predkosci. |predkosci. predkosci. predkosci |predkosci.

(Reczne) (Reczne) / | (Predkosc)
Zadawanie
procesowe
(PID)
Al2 - - - - Zadawanie Warto$¢ |Zadawanie
(0...20 mA) predkosci procesowa [momentu
(Automat.) (Moment
obrotowy)

AO Czestotliw.|Predkos¢ |Predkos¢ |Predko$¢ |Predkosé Predko$¢ |Predkos$é
wyjsciowa

DI1 Stop/Start | Start Start (do |Stop/Start |Stop/Start Stop/Start | Stop/Start

(impuls) przodu) (Reczne) (Reczne) |[(Predkosc)

DI2 Fwd/Rev |Stop Start (do |Do przodu |Do przodu Reczne Do przodu

(pulse) tytu) /Do tytu /Do tytu /PID /Do tytu
(Reczne)

DI3 Predkos¢ |Do przodu |Predkos¢ |Zadawanie |Reczne/ Predkos$¢ |Predkosé/
stata /Do tytu stata predkosci |Automat. stata Moment
wejscie 1 wejscie 1 |w gore wejscie 1 |obrotowy

DI4 Predkos¢ |Predkos¢ |Predkos¢ |Zadawanie |Do przodu Zezwolenie |Predkosc¢
stata stata stata predkosci |/Do tytu na bieg stata 1
wejscie 2 |wejscie 1 |wejscie 2 |w dot (Automat.)

DI5 Wybor Predkos¢ |Wybér Predko$¢ |Stop/Start Stop/Start |Wyboér
pary stata pary stata 1 (Automat.) (PID) pary
przysp./ |wejscie 2 |przysp./ przysp./
hamow. hamow. hamow.

RO Btad(-1) |Btad(-1) Btad(-1) Btad(-1) Btad(-1) Btad(-1) |Btad(-1)

DO Btad(-1) [Btad(-1) Btad(-1) Btad(-1) Btad(-1) Btad(-1) |Btad(-1)
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Makroaplikacja ABB Standard

Makroaplikacja ta jest fabrycznie ustawiona jako aktywna. Zapewnia ona konfiguracje
Wej/Wyj wraz z trzema predkosciami statymi dla ogdélnego przeznaczenia.

Wartosci parametrow sg wartosciami fabrycznymi przedstawionymi w rozdziale
Parametry na stronie 185.

Jezeli uzywane potaczenia sg inne, niz przedstawione ponizej potgczenia
zdefiniowane domysinie, patrz sekcja Przytgcze Wej/Wyj na stronie 51.

B Domysline pofaczenia Wej/Wyj

X1A
1 |SCR Ekran kabla sygnatowego
0 %_Pi’ 2 |A1 Zewnetrzne zadawanie czestotliwosci: 0...10 V )
1.0k /f .f'l_ | | 3 |GND Masa obwodu wejscia analogowego
1 4 [+10V Napiecie zadawania: 10 VDC, maks. 10 mA
| | 5 |AI2 Nie uzywane w konfiguracji domysinej. 0...10 V
max. 500 () | | 6 |GND Masa obwodu wejscia analogowego
D | |17 |AO Czestotliwos¢ wyjsciowa: 0...20 mA
J/ - _;'4) 8 |GND Masa obwodu wyjscia analogowego
9 |+24V Wyjscie napiecia pomocniczego: +24 VDC, maks. 200 mA
10 |GND Masa wyjscia napiecia pomocniczego
L 11 |DCOM |Masa wejs¢ cyfrowych
- [12|D11 Stop (0) / Start (1)
Erg— 13 |DI2 Do przodu (0) / Do tytu (1)
" 112]DI3 | Wybér predkosci statej 2
- __15|DI4 Wybor predkosci statej 2)
g 16 |DI5 Wybér pary czaséw przyspieszania’hamowania 3)
X1B
17 |[ROCOM Wyjscie przekaznikowe
18 |RONC :| Bez biedu [Btad (-1)]
&) 19 |RONO
20 | DOSRC Wyijscie cyfrowe, maks. 100 mA
®—121|DOOUT 3?*# Bez bledu [Blad (-1)]

22 |DOGND

Al jest uzywane do zadawania predkosci, 30= czasy przyspieszania /hamowania

jezeli zostat wybrany tryb sterowania zgodnie z nastawami 2202 i 2203.
wektrowego. 1 = czasy przyspieszania /hamowania
2) Patrz grupa parametréw 12 PREDKOSCI zgodnie z nastawami 2205 i 2206.

STALE: 4) 360 stopniowe uziemienie wykonywane przy
DI3 |DI4 |Wyjscie (parametr) pomocy zacisku.
0 [0 |Zadawanie predk. przez Al1 Moment dokrecajgcy = 0.4 N-m / 3.5 funt-cal.
1 |0 |Predkos$¢ stata 1 (7202) Potgczenia safe torque off (X1C:STO; nie sg
0o 1 Predkos¢ stata 2 (1203) pokazane na schemacie) posiadajg fabrycznie
1 |1 |Predkosc¢ stata 3 (1204) zainstalowane zwory.
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Makroaplikacja 3-przewodowa

Ta makroaplikacja jest przeznaczona do zatosowan, w ktorych naped jest sterowany
przy pomocy przyciskow chwilowych. Zapewnia ona trzy przedkosci state. Aby
uaktywnic tg makroaplikacje, nalezy ustawi¢ warto$¢ parametru 9902 APPLIC
MACRO na 2 (3-WIRE).

Wartoéci domysine parametrow sg przedstawione w sekcji Nastawy fabryczne dla
roznych makroaplikacji na stronie 776. Jesli uzywane potgczenia sg inne niz
przedstawione ponizej potgczenia zdefiniowane domysinie, patrz sekcja Przytgcze
Wej/Wyj na stronie 517.

Uwaga: Jesli na wejscie Stop (DI2) nie jest podany sygnat to przyciski start i stop na
panelu sterowania sg nieaktywne.

B Domyslne potaczenia Wej/Wyj

X1A
1 |SCR Ekran kabla sygnatowego
- LT (A Zadawanie predkosci silnika: 0...10 V
1.0k ~ | | 3 |GND Masa obwodu wejscia analogowego
4/ Ll ] 4 |+10V Napiecie zadane: 10 VDC, maks. 10 mA
| | 5 [AI2 Nie uzywane w konfiguracji domysinej. 0...10 V
max. 500 () | | 6 |GND Masa obwodu wejscia analogowego
‘_@/ﬁ N | 7 |AO Predko$¢ silnika: 0...20 mA
7 _;'2) 8 |GND Masa obwodu wyjscia analogowego
9 [(+24V Wyjscie napiecia pomocniczego: +24 VDC, maks. 200 mA
C 10 |GND Masa wyjscia napiecia pomocniczego
11 |DCOM |Masa wejs¢ cyfrowych
s +—12[DI1 Start (impuls 4)
—oalo—113 |DI2 Stop (impuls }.)
" 1124|DI3 | Do przodu (0) / Do tytu (1)
" _15|DI4 Wybor predkosci statej )
g 16 |DI5 Wybor predkosci statej )
X1B
17 |ROCOM Wyjscie przekaznikowe
18 |[RONC ?—| Bez biedu [Btad (-1)]
& 19 |[RONO
20 |DOSRC Wyjscie cyfrowe, maks. 100 mA
& 21 |DOOUT 3?@; Bez btedu [Blad (-1)]
22 IDOGND
') Patrz grupa parametréw 12 PREDKOSCI 2) 360 stopniowe uziemienie wykonywane
STALE: przy pomocy zacisku.
DI3 | D14 |Wyjscie (parametr) Moment dokrecajgcy = 0.4 N-m / 3.5 funt-cal.
0 |0 |Zadawanie predk. przez Al Potaczenia safe torque off (X1C:STO; nie sa
1 |0 |Predkosc stata 1 (7202) pokazane na schemacie) posiadajg fabrycznie
0 |1 [Predkos¢ stata 2 (7203) zainstalowane zwory.
1 1 Predkos¢ stata 3 (1204)
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Makroaplikacja Alternatywna

Ta makroaplikacja zapewnia konfiguracje wejs¢ i wyjs¢ (1/0) przystosowang do
kolejnosci sygnatéw sterowania wejsc¢ cyfrowych (DI) uzywang przy zmianach
kierunku obrotow napedu. Aby uaktywnic tg makroaplikacje, nalezy ustawi¢ wartos¢
parametru 9902 APPLIC MACRO na 3 (ALTERNATE).

Wartosci domysine parametréw sg przedstawione w sekcji Nastawy fabryczne dla
roznych makroaplikacji na stronie 176. Jesli uzywane potgczenia sg inne niz

przedstawione ponizej potgczenia zdefiniowane domysinie, patrz sekcja Przytgcze
Wej/Wyj na stronie 517.

B Domyslne potaczenia Wej/Wyj
X1A

Sy '

SCR

Ekran kabla sygnatowego

4
1...10 kohm

7

Al1

Zadawanie predkosci silnika: 0...10 V

—

GND

Masa obwodu wejscia analogowego

max. 500 ohm

J/ﬁl |

1
~

+10V

Napiecie zadane: 10 VDC, maks. 10 mA

Al2

Nie uzywane w konfiguracji domysinej. 0...10 V

GND

Masa obwodu wejscia analogowego

AO

Predko$¢ silnika: 0...20 mA

(N[O || WIN|=

GND

Masa obwodu wyjscia analogowego

(o]

+24V

Wyjscie napiecia pomocniczego: +24 VDC, maks. 200 mA

-
o

GND

Masa wyjscia napiecia pomocniczego

N
—

DCOM

Masa wejs¢ cyfrowych

’\

DI1

Start do przodu: Jesli DI1 = DI2, naped jest zatrzymany.

|\

DI2

Start do tytu

|\

DI3

Wybor predkosci statej )

\\

Dl4

Wybor predkosci statej ")

’\

DI5

Wybér pary czaséw przyspiesznia’/lhamowania 2)

X1B

17

ROCOM

Wyjscie przekaznikowe

18

RONC

&——19

RONO

:, Bez btedu [Btad (-1)]
-

20

DOSRC

Wyjscie cyfrowe, maks. 100 mA

03 21

DOOUT

22

DOGND

j‘?d; Bez btedu [Btad (-1)]

) See parameter group 72 PREDKOSCI

2) 0= czasy przyspieszania /hamowania
zgodnie z nastawami 2202 i 2203.

1 = czasy przyspieszania /hamowania

zgodnie z nastawami 2205 i 2206.

3)360 stopniowe uziemienie wykonywane przy

pomocy zacisku.

STALE :
DI3 |DI4 |Wyjscie (parametr)
0 |0 |Zadawanie predk. przez Al1
1 0 [Predkosc¢ stata 1 (1202)
0o 1 Predkos¢ stata 2 (7203)
1 1 Predkosc¢ stata 3 (7204)

Moment dokrecajgcy = 0.4 N-m / 3.5 funt-cal.

Potgczenia safe torque off (X1C:STO; nie sg
pokazane na schemacie) posiadajg fabrycznie
zainstalowane zwory.
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Makroaplikacja Potencjometr silnika

Ta makroaplikacja zapewnia optacalny ekonomicznie interfejs dla PLC pozwalajacy
na zmiane predkosci z wykorzystaniem wytgcznie sygnatow cyfrowych. Aby
uaktywnic tg makroaplikacje, nalezy ustawi¢ warto$¢ parametru 9902 APPLIC
MACRO na 4 (MOTOR POT).

Wartoéci domys$ine parametrow sg przedstawione w sekcji Nastawy fabryczne dla
roznych makroaplikacji na stronie 776. Jesli uzywane potgczenia sg inne niz
przedstawione ponizej potgczenia zdefiniowane domys$inie, patrz sekcja Przytgcze
Wej/Wyj na stronie 51.

B Domysline potaczenia Wej/Wyj

X1A
1 |SCR Ekran kabla sygnatowego
2 |Al1 Nie uzywane w konfiguracji domysine;j. 0...10 V
3 |GND Masa obwodu wejscia analogowego
4 |+10V Napiecie zadane: 10 VDC, maks. 10 mA
5 |AI2 Nie uzywane w konfiguracji domysinej. 0...10 V
max. 500 ohm 6 |GND Masa obwodu wejscia analogowego
r@ ol e rl 7 |AO Predko$¢ silnika: 0...20 mA
4/ Ll IE=LZ) 8 |GND Masa obwodu wyjscia analogowego
9 |+24V Wyjscie napiecia pomocniczego: +24 VDC, maks. 200 mA
10 |[GND Masa wyjscia napiecia pomocniczego
L 11 |DCOM |Masa wejs¢ cyfrowych
-~ [12|Di Stop (0) / Start (1)
Erg— 13 |DI2 Do przodu (0) / Do tytu (1)
—114|DI3 | Zwiekszanie predkosci
- —115|DI4 Zmniejszanie predkosci®)
e 16 |DI5 Predkos¢ stata 1: parametr 7202
X1B
17 |ROCOM Wyjscie przekaznikowe
18 |[RONC ;| Bez btedu [Btad (-1)]
& 19 [RONO
20 |DOSRC Wyjscie cyfrowe, maks. 100 mA
03 21 |DOOUT Eng Bez biedu [Btad (-1)]
22 I DOGND
1) Jezeli oba wejscia cyfrowe DI3 i DI4 sg 2) 360 stopniowe uziemienie wykonywane przy
aktywne lub nieaktywne zadawanie pomocy zacisku.

predkosci jest niezmienione.

Przy zatrzymaniu napedu lub zaniku
zasilania istniejgce zadawanie predkosci jest
zapisywane w pamieci.

Moment dokrecajgcy = 0.4 N-m / 3.5 funt-cal.

Potgczenia safe torque off (X1C:STO; nie sg
pokazane na schemacie) posiadajg fabrycznie
zainstalowane zwory.
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Makroaplikacja Reczne/Automatyczne

Makroaplikacja ta moze by¢ uzyta w przypadku gdy zachodzi koniecznosc¢
przetgczania pomiedzy dwoma zewnecznymi urzgdzeniami sterujgcymi. Aby
uaktywni¢ tg makroaplikacje, nalezy ustawi¢ warto$¢ parametru 9902 APPLIC
MACRO na 5 (HAND/AUTO).

Wartosci domysine parametréw sg przedstawione w sekcji Nastawy fabryczne dla
roznych makroaplikacji na stronie 176. Jesli uzywane potgczenia sg inne niz
przedstawione ponizej potgczenia zdefiniowane domysinie, patrz sekcja Przytgcze
Wej/Wyj na stronie 517.

Uwaga: Parametr 2708 START INHIBIT musi pozosta¢ taki, jakie byto jego
ustawienie fabryczne tzn. 0 (OFF).

B Domysline pofaczenia Wej/Wyj

X1A
1 |SCR Ekran kabla sygnatowego
FAte (A Zadana predkosé silnika (Reczne): 0...10 V
1..10 k°h’[“‘—£ e | ! 3 |GND Masa obwodu wejscia analogowego
7 ] i 4 |+10V Napiecie zadane: 10 VDC, maks. 10 mA
I—CD#/’ .’T i : 5 [AI2 Zadana predko$¢ silnika (Automatyczne): 4...20 mA?)
max. 500 ohm~ < | 6 |GND Masa obwodu wejscia analogowego
’—@ /f .f’l_ | | 7 |AO Predkos¢ silnika: 0...20 mA
7 —él N 8 |GND Masa obwodu wyjs$cia analogowego
9 [+24V Wyjscie napiecia pomocniczego: +24 VDC, maks. 200 mA
10 |GND Masa wyjscia napiecia pomocniczego
— 11 |[DCOM |Masa wejs¢ cyfrowych
- 112 |DI1 Stop (0) / Start (1) (Reczne)
- 113[DI2 | Do przodu (0)/ Do tytu (1) (Reczne)
e 14 |DI3 Wybér sterowania: Reczne (0) / Automatyczne (1)
Erg— 15|Dl4 Do przodu (0) / Do tytu (1) (Automatyczne)
_~__T16|DI5 _ |Stop (0)/ Start (1) (Automatyczne)
X1B
17 |ROCOM Wyjscie przekaznikowe
18 |RONC :| Bez bledu [Btad (-1)]
& 19 |RONO
20 |DOSRC Wyjscie cyfrowe, maks. 100 mA
03 21 |DOOUT Equ Bez btedu [Btad (-1)]
22 |DOGND

1) 360 stopniowe uziemienie wykonywane przy dwuprzewodowego czujnika zostat podany
pomocy zacisku. na stronie 53.

zrodto sygnatu musi by¢ zasilane Moment dokrecajgcy = 0.4 N-m / 3.5 funt-cal.

zewngtrznie. Nalezy odwotac si¢ do Potgczenia safe torque off (X1C:STO; nie sg
instrukcji producenta. Przyktad potgczen dla pokazane na schemacie) posiadajg fabrycznie
zainstalowane zwory.

2)
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Makroaplikacja Sterowanie PID

Ta makroaplikacja zapewnia nastawy parametrow dla systemow sterowania
dziatajgcych w zamknietej petli, takich jak sterowanie cisnieniem, przeptywem itp.
Sterowanie PID moze byc¢ takze przetgczone na sterowanie predkoscig za pomocg
wejscia cyfrowego. Aby uaktywnié tg makroaplikacje, nalezy ustawi¢ warto$¢
parametru 9902 APPLIC MACRO na 6 (PID CONTROL).

Wartoéci domys$ine parametrow sg przedstawione w sekcji Nastawy fabryczne dla
roznych makroaplikacji na stronie 776. Jesli uzywane potgczenia sg inne niz

przedstawione ponizej potgczenia zdefiniowane domys$inie, patrz sekcja Przytgcze
Wej/Wyj na stronie 517.

Uwaga: Parametr 2108 START INHIBIT musi pozostac¢ taki, jakie byto jego
ustawienie fabryczne tzn. 0 (OFF).

B Domyslne potaczenia Wej/Wyj

X1A
1 |SCR Ekran kabla sygnatowego
~ ' _Fi_’ 2 |Al1 Zadana predk. silnika (Reczne) / Zadaw. procesowe (PID): 0...10 V )
1"'10k£2’_|—£ A | ! 3 |GND Masa obwodu wejscia analogowego
v ] i | 4 [+10V Napiecie zadane: 10 VDC, maks. 10 mA
’—@>/f .f’l_ i | 5 |AI2 Wartosc¢ biezgca procesu: 4...20 mA3)
max. 500 0~ < | 6 |GND Masa obwodu wejscia analogowego
‘—@ /f .f‘l— | | 7 |AO Predkos¢ silnika: 0...20 mA
F— _;'2) 8 |GND Masa obwodu wyjscia analogowego
9 (+24V Wyjscie napiecia pomocniczego: +24 VDC, maks. 200 mA
10 |GND Masa wyjscia napiecia pomocniczego
- 11 |DCOM |Masa wejs¢ cyfrowych
112 DI Stop (0) / Start (1) (Reczne)
Eg— 13 |DI2 Wybér sterowania: Reczne (0) / PID (1)
Eg— 14 |DI3 Predko$¢ stata 1: parametr 1202
Erg— 15|Dl4 Zezwolenie na bieg
" —116[DI5 _ |Stop (0)/ Start (1) (PID)
X1B
17 |ROCOM Wyjscie przekaznikowe
18 |[RONC :, Bez btedu [Btad (-1)]
& 19 |[RONO
20 |DOSRC Wyjscie cyfrowe, maks. 100 mA
& 21 |DOOUT 3?&; Bez btedu [Biad (-1)]
22 |DOGND
D) Reczne:0...10 V -> zadawanie predkosci. instrukcji producenta. Przyktad potgczen dla
PID: 0...10V ->0...100% punktu dwuprzewodowego czujnika zostat podany
ustalonego PID na stronie 53.
2) 360 stopniowe uziemienie wykonywane Moment dokrecajgcy = 0.4 N-m / 3.5 funt-cal.
przy pomocy zacisku. Potgczenia safe torque off (X1C:STO; nie sg

pokazane na schemacie) posiadajg fabrycznie

3) zrodio sygnatu musi by¢ zasilane zainstalowane zwory,

zewnetrznie. Nalezy odwotac sie do
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Makroaplikacja Sterowanie momentem obrotowym

Ta makroaplikacja zapewnia odpowiednie nastawy parametrow dla zastosowanh gdzie
wymagane jest sterowanie momentem obrotowym silnika. Sterowanie momentem
moze by¢ takze przetgczone na sterowanie predkoscig za pomocg wejscia
cyfrowego.Aby uaktywnic tg makroaplikacje, nalezy ustawi¢ wartos¢ parametru 9902
APPLIC MACRO na 8 (TORQUE CTRL).

Wartosci domysine parametrow sg przedstawione w sekcji Nastawy fabryczne dla
roznych makroaplikacji na stronie 176. Jesli uzywane potgczenia sg inne niz
przedstawione ponizej potgczenia zdefiniowane domysinie, patrz sekcja Przytgcze
Wej/Wyj na stronie 57.

B Domyslne potaczenia Wej/Wyj

X1A
1 |SCR Ekran kabla sygnatowego
%_Fi’ 2 |A1 Zadana predkos¢ silnika (Predkos¢): 0...10 V
1"'10kQ’_|—£ e | ! 3 |GND Masa obwodu wejscia analogowego
7 l I 4 [+10V Napiecie zadane: 10 VDC, maks. 10 mA
’—<D¢/f .f’l_ i : 5 |AI2 Zadany moment obr. silnika (Moment obr.): 4...20 mA%)
max. 500 07 < | 6 |GND Masa obwodu wejscia analogowego
’-@ o .f’l_ | I 7 |AO Predkos¢ silnika: 0...20 mA
J/ = —913) 8 |GND Masa obwodu wyjscia analogowego
9 |+24V Wyjscie napiecia pomocniczego: +24 VDC, maks. 200 mA
10 |GND Masa wyjscia napiecia pomocniczego
L 11 |DCOM |Masa wejs¢ cyfrowych
- 112D Stop (0) / Start (1) (Predkosé)
Erg— 13 |DI2 Do przodu (0) / Do tytu (1) )
] 14 |DI3 Wybor sterowania: Predkos¢ (0) / Moment obr. (1)
Eg— 15|Dl4 Predkos¢ stata 1: parametr 7202
e 16 |DIS Wybor pary stromosci przyspiesznia’hamowania 2)
X1B
17 |ROCOM Relay output 1
18 |RONC :| No fault [Fault (-1)]
20 19|RONO
20 [DOSRC Digital output, max. 100 mA
03 21 |DOOUT D_Pdg No fault [Fault (-1)]
22 |DOGND
1) Sterowanie predkoscig: Zmiana kierunku 4) zrodio sygnatu musi by¢ zasilane
obrotéw zewnetrznie. Nalezy odwotac sie do
Sterowanie momentem: Zmiana kierunku instrukcji producenta. Przyktad potgczen dla
momentu obrotowego. dwuprzewodowego czujnika zostat podany

2) na stronie 53.

0 = czasy przyspieszania /hamowania
zgodnie z nastawami 2202 i 2203. Moment dokrecajgcy = 0.4 N-m / 3.5 funt-cal.

1 = czasy przyspieszania /namowania Potgczenia safe torque off (X1C:STO; nie sg
zgodnie z nastawami 2205 i 2206. pokazane na schemacie) posiadajg fabrycznie
360 stopniowe uziemienie wykonywane przy zainstalowane zwory.

pomocy zacisku.

3)
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Makroaplikacje uzytkownika

Istnieje mozliwos¢ dodatkowego utworzenia trzech makroaplikacji uzytkownika.
Makroaplikacje te pozwalajg uzytkownikowi na zapis do pamieci i pézniejsze
odtworzenie zestawu parametréw, wigczajgc w to grupe 99 DANE WEJSCIOWE,
oraz wyniki biegu idetyfikacyjnego silnika. Warto$ci zadawane z panelu sg rowniez
zapisywane pod warunkiem, ze makroaplikacje jest zapisywana i odtwarzana w
trybie sterowania lokalnego. Ustawienia dla sterowania zdalnego sg zapisywane w
makroaplikacji uzytkownika, natomiast dla sterowania lokalnego ustawienia te nie sg
zapisywane.

Ponizej przedstawiono sposob w jaki mozna utworzyc¢ i odtworzy¢ Makro
Uzytkownika 1. Dla pozostatych dwoch makroaplikacji uzytkownika procedura jest
taka sama, z wyjgtkiem wartosci parametru 9902 APPLIC MACRO ktére sie réznia.

Aby stworzy¢ Makro Uzytkownika 1 nalezy:

* Dostosowac parametry. Przeprowadzic identyfikacje silnika, jesli nie zostata
jeszcze przeprowadzona, a jest ona niezbedna w aplikacji.

« Zapisa¢ w pamieci ustawienia parametréw oraz wyniki identyfikacji silnika
poprzez zmiane parametru 9902 APPLIC MACRO na -1 (USER S1 SAVE).

MENU
* Nacisngc¢ % (Panel sterowania z asystentem) albo % (podstawowy panel

sterowania) aby zapisac.

Aby odtworzy¢ Makro Uzytkownika 1 nalezy:
* Zmieni¢ parametr 9902 APPLIC MACRO na 0 (USER S1 LOAD).

MENU
. , SAVE . ENTER
* Nacisngc¢ N (Panel sterowania z asystentem) albo N (podstawowy panel

sterowania) aby odtworzyc.

Makroaplikacja uzytkownika moze by¢ przetgczana przy pomocy wejsé cyfrowych
(patrz parametr 1605 USER PAR SET CHG).

Uwaga: Odtworzenie Makroaplikacji uzytkownika przywraca ustawienia parametréw
wraz z grupg 99 DANE WEJSCIOWE i wynikami identyfikacji silnika. Nalezy upewnié¢
sie, ze ustawienia te odpowiadajg podtgczonemu silnikowi.

Wskazéwka: Uzytkownik moze np. przetgczaé naped miedzy trzema silnikami bez
potrzeby zmiany parametrow i przeprowadzania identyfikacji silnika przy kazdej
zmianie silnika. Konfiguracje parametrow oraz identyfikacje uzytkownik
przeprowadza tylko raz dla kazdego z silnikdw, zapisujgc dane jako makroaplikacje
uzytkownika. Podczas zmiany silnika uzytkownik dokonuje jedynie odtworzenia
odpowiedniej makroaplikacji po czym naped jest gotowy do pracy ze zmienionym
silnikiem.
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Funkcje programowe

Co zawiera ten rozdziat

Rozdziat ten opisuje funkcje programowe przemiennikow czestotliwosci ACS355. Dla
kazdej z funkcji programowych zostata przedstawiona lista zwigzanych z nig nastaw,
sygnatow aktualnych, sygnatow bteddw i alarmow.

Asystent uruchomienia

B Wprowadzenie

Asystent uruchomienia (wymagany jest panel sterowania z asystentem)
przeprowadza uzytkownika przez procedure uruchomienia, pomagajgc wprowadzic
do napedu wymagane dane (wartosci parametréw). Asystent uruchomienia sprawdza
réwniez poprawnos¢ wprowadzanych danych tj. czy sg w dopuszczalnym zakresie.

Asystent Uruchomienia aktywuje kolejnych asystentéw z ktérych kazdy
przeprowadza uzytkownika przez zestaw parametrow zwigzanych z danym
zadaniem. Przy pierwszym uruchomieniu naped automatycznie sugeruje wyboér
pierwszego zadania: Wybor Jezyka. Uzytkownik moze aktywowac kolejno zadania,
jak sugeruje to Asystent Uruchomienia lub zrobi¢ to niezaleznie. Uzytkownik moze
réwniez ustawi¢ parametry w konwencjownalny sposob bez korzystania z pomocy
asystenta.

Patrz sekcja Tryb “Asystenci” (ASSISTANTS) na stronie 97 aby dowiedziec sie jak
aktywowac Asystenta Uruchomienia lub innych asystentow.
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B Domysina kolejnos¢ zadan

W zaleznosci od dokonanego wyboru Aplikacji (parametr 9902 APPLIC MACROQO)
Asystent Uruchomienia decyduje o kolejnosci zadan. Domysine zadania
przedstawione sg w tabeli ponizej.

Wybér aplikaciji

Domysline zadania

ABB STANDARD

Wybér Jezyka, Nastawy Silnika, Makroaplikacja, Moduty
Opcjonalne, Regulacja Predkosci EXT1, Regulacja Predkosci
EXT2, Sterowanie Start/Stop, Funkcje czasowe, Zabezpieczenia,
Sygnaty Wyjsciowe

3-WIRE

Wybor Jezyka, Nastawy Silnika, Makroaplikacja, Moduty
Opcjonalne, Regulacja Predkosci EXT1, Regulacja Predkosci
EXT2, Sterowanie Start/Stop, Funkcje czasowe, Zabezpieczenia,
Sygnaty Wyjsciowe

ALTERNATE

Wybér Jezyka, Nastawy Silnika, Makroaplikacja, Moduty
Opcjonalne, Regulacja Predkosci EXT1, Regulacja Predkosci
EXT2, Sterowanie Start/Stop, Funkcje czasowe, Zabezpieczenia,
Sygnaty Wyjsciowe

MOTOR POT

Wybor Jezyka, Nastawy Silnika, Makroaplikacja, Moduty
Opcjonalne, Regulacja Predkosci EXT1, Regulacja Predkosci
EXT2, Sterowanie Start/Stop, Funkcje czasowe, Zabezpieczenia,
Sygnaty Wyjsciowe

HAND/AUTO

Wybér Jezyka, Nastawy Silnika, Makroaplikacja, Moduty
Opcjonalne, Regulacja Predkosci EXT1, Regulacja Predkosci
EXT2, Sterowanie Start/Stop, Funkcje czasowe, Zabezpieczenia,
Sygnaty Wyjsciowe

PID CONTROL

Wybodr Jezyka, Nastawy Silnika, Makroaplikacja, Moduty
Opcjonalne, Regulacja PID, Regulacja Predkosci EXT2, Sterowanie
Start/Stop, Funkcje czasowe, Zabezpieczenia, Sygnaty Wyjsciowe

TORQUE CTRL

Wybdr Jezyka, Nastawy Silnika, Makroaplikacja, Moduty
Opcjonalne, Regulacja Predkosci EXT2, Sterowanie Start/Stop,
Funkcje czasowe, Zabezpieczenia, Sygnaty Wyjsciowe




Funkcje programowe 121

B Lista zadan oraz odpowiadajgce im parametry napedu

W zaleznosci od dokonanego wyboru Aplikacji (parametr 9902 APPLIC MACRO),
Asystent Uruchomienia decyduje o kolejnosci zadan.

Nazwa

Opis

Ustawiany parametr

Wybér jezyka

Wybor jezyka obstugi

9901

Nastawy silnika

Ustawianie danych znamionowych

Przeprowadzenie biegu identyfikacyjnego.

(Jezeli limity predko$ci nie sg w
dopuszczalnym zakresie: Nastawy
limitow.)

9904...9909
9910

Makroaplikacja

Wybor makroaplikacii

9902, parametry zwigzane
z makroaplikacjg

Moduty opcjonalne

Aktywacja modutéw opcjonalnych

Grupa 35 POMIAR TEMP.
SILNIKA, grupa 52
KOMUNIK Z PANELEM
9802

Regulacja predkosci
ZEW1

Wybor zrédta zadawania predkosci
(Jezeli wybrano Al1: Nastawy limitow wejscia
analogowego Al1, skalowanie, inwersja)
Ustawienie limitow zadawania

Ustawienie limitow predkosci (czestotliwosci)
Ustawienie czasow przyspieszania i
hamowania

1103
(1301...1303, 30017)

1104, 1105
2001, 2002 (2007, 2008)
2202, 2203

Regulacja predkosci
ZEW2

Wybor zrédta zadawania predkosci
(Jezeli wybrano Al1: Nastawy limitow wejscia
analogowego Al1, skalowanie, inwersja)
Ustawienie limitéw zadawania

1106
(1301...1303, 30017)

1107, 1108

Regulacja momentu

Wybor zrédta zadawania momentu

(Jezeli wybrano Al1: Nastawy limitow
wejscia analogowego Al1, skalowanie,
inwersja)

1106
(1301...1303, 3001)

Ustawienie limitdw zadawania 1107, 1108
Ustawienie czaséw narastania i 2401, 2402
zmniejszania sie¢ momentu

PID control Wybor zrédta zadawania zmiennej 1106

procesowe;j

(Jezeli wybrano Al1: Nastawy limitow
wejscia analogowego Al1, skalowanie,
inwersja)

Ustawienie limitow zadawania

Ustawienie limitow predkos$ci (zadawania)

Ustawienie zrodta oraz limitow wartosci
aktualnej regulowanego procesu

(1301...1303, 3001)

1107, 1108
2001, 2002 (2007, 2008)
4016, 4018, 4019
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Nazwa Opis Ustawiany parametr
Sterowanie Wybér Zrodita sygnatow start i stop dla dwoch | 1001, 1002
Start/Stop zewnetrznych miejsc sterowania, ZEW1 i

ZEW2

Wybieranie pomiedzy ZEW1 i ZEW?2 1102

Definiowanie kierunku sterowania 1003

Definiowanie trybow startu i stopu 2101...2103

Wybér zrodta dla sygnatu Zezwolnenie na Bieg | 16071
Zabezpieczenia Nastawy limitéw pradu i momentu 2003, 2017
Sygnaty Wyjsciowe |Wybdr sygnatéw sygnalizowanych poprzez Grupa 14 WYJSCIA

wyjscie przekaznikowe RO1 oraz, jezeli modut |PRZEKAZNIKOWE

rozszerzen przekaznikowych MREL-01 jest
uzywany, RO2...RO4.

Wybér wartosci sygnalizowanych poprzez

Grupa 15 WYJSCIE

wyjscie analogowe AO ANALOGOWE
Nastawy minimum, maksimum, skalowanie oraz
inwersja
Funkcje czasowe Nastawy funkcji czasowych 36 FUNKCJE CZASOWE
Wybér przy pomocy funkcji czasowych 1001, 1002
sterowania start/stop dla zewnetrznych miejsc
sterowania EXT1 oraz EXT2
Wybér przy pomocy funkcji czasowych miejsca | 71102
ster. EXT1/EXT2
Aktywacja przy pomocy funkcji czasowej statej | 71201

predkosci 1

Sygnalizacja stanu funkcji czasowej przy
pomocy wyj. przekaznikowego RO1 lub, jezeli
modut rozszerzen MREL-01 jest zainstalowany,
przy pomocy RO2...RO4.

Wybor przy pomocy funkcji czas. zestawu
parametrow 1/2 dla reg. PID1

1401...1403, 1410

4027

B Zawartosé ekranéw wyswietlacza asystenta

Asystent Uruchomienia wy$wietla dwa typy ekrandw: ekran gtéwny i ekran informacji. Gtéwny
ekran stuzy uzytkownikowi do wprowadzenia danych. Asystent po kolei przechodzi migdzy
gtéwnymi ekranami. Ekrany informacyjne zawierajg teksty pomocy dla ekrandw gtéwnych.
Rysunek ponizej przedstawia przyktady obu rodzajéw ekranéw z wyjasnieniem ich zawartosSci.

Ekran gtéwny

Ekran informacyjny

N =

REM UPAR EDIT
9905 MOTOR NOM VOLT

CANCEL | 00:00 [ SAVE

LOC UHELP

on the motor
nameplate

IT connected to
multiple motors

Set exactly as given

EXIT [00:00

1 | Parametr

2 | Pole wprowadzania danych

Tekst pomocy ...

... dalszy cigg tekstu pomocy
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Sterowanie lokalne lub sterowanie zewnetrzne

Naped moze otrzymywac komendy start, stop, kierunku obrotow oraz wartosci
zadanych z panelu sterowania lub poprzez wejscia cyfrowe i analogowe.
Wewnetrzny lub zewnetrzny opcjonalny modut komunikacyjny umozliwia sterowanie
za pomocg magistrali. Oprogramowanie DriveWindow Light 2 pozwala réwniez na
sterowanie napedem za pomocg komputera PC.

Sterowanie ACS355 Sterowanie
Lokalne Zewnetrzne

Zigcze panelu |2 : Zacze panelu
| PN i lo I T
| T Tub Wewnetrzna
— aF adapter FBMA  |magistrala
Panel sterowania -~ ﬂ podtgczony to X3 |(Modbus*)
lub _ = Ztgcze adaptera  Adapter
PC z oprogramowaniem 5 magistrali (X3) magistrali
; REY0TTS
et (e el Standardowe
e — ] = Wej/Wyj
‘ C
O(E Potencjometr

* Przy pomocy modutu SREA-01 mozna uzy¢ Modbus TCP/IP z Ethernetem. Wiecej
informaciji, patrz SREA-01 Ethernet adapter module user’s manual (3AUA0000042896
[English]).

B Sterowanie lokalne

Komendy sterujgce podawane sg z panelu sterowania gdy naped jest w trybie
sterowania lokalnego. Oznaczenie LOC na wyswietlaczu sygnalizuje sterowanie
lokalne.

Panel sterowania z asysentem Podstawowy panel sterowania

@29 1 He
LOC
05 A 4917

10:7 00 OUTPUT FWD
DIR 100:00 | MENU

W trybie pracy lokalnej panel sterowania jest zawsze nadrzednym zrédtem
zadawania dla sygnatéw zewnetrznych.
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B Sterowanie zewnetrzne

Gdy naped jest w trybie sterowania zewnetrznego, komendy sterujgce podawane sg
poprzez standardowe przytgcze Wej/Wyj (wejscia cyfrowe i analogowe) i/lub modut
komunikacyjny. Dodatkowo mozliwe jest wybranie panelu sterowania jako
zewnetrznego zrédta sterowania.

Oznaczenie REM na wyswietlaczu sygnalizuje sterowanie zewnetrzne.

Panel sterowania z Aststentem Podtawowy panel sterowania

@29 1 Hz
0’5 ' e) 4971 +

10 : % OUTPUT FWD
DIR 100:00 | MENU

Uzytkownik moze podtgczy¢ sygnaty sterujgce do dwoch zewnetrznych miejsc
sterowania, EXT1 lub EXT2. Zaleznie od wyboru uzytkownika jedno z nich jest
aktywne w danej chwili. Funkcja ta ma czas zadziatania na poziomie 2 ms.

B Nastawy

Przycisk panelu Dodatkowe informacje

LOC/REM Wybor pomiedzy sterowaniem lokalnym, a zewnetrznym
Parameter

1102 Wybor pomiedzy EXT1 a EXT2

1001/1002 Zrédto komend start, stop, kierunek dla EXT1/EXT2
1103/1106 Zrédio zadawania EXT1/EXT2

B Diagnostyka

Sygnaly aktualne Dodatkowe informacje
0111/0112 Zadawanie EXT1/EXT2
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B Schemat blokowy: Wybér zrédta sygn. start, stop, kierunek dla EXT1

Rysunek ponizej przedstawia parametry decydujgce o wyborze zrodta komend dla
sygnatow startu, stopu oraz kierunku przy zewnetrznym miejscu sterowania EXT1.

B DI Wybor
: DI5 EXT1
DI5 \  Start/stop/
. . . kierunek
Wybér magistrali
Patrz rozdziaty COMM —
Wewnetrzna —— Sterowanie z
magistrala uzyciem 1001
Adapter magistrali ~—— wewnetrznej
P 9 magistrali na str. 301
oraz Sterowanie z
uzyciem modutu
Panel sterowania KEYPAD
Funkcja czasowa TIMED FUNC 1...4
Timer/Licznik START/STOP
Programowanie SEQ PROG

sekwencyjne

B Schemat blokowy: Wybér zrédta zadawania dla EXT1

Rysunek ponizej przedstawia parametry decydujgce o wyborze zrodta zadawania
predkosci dla zewnetrznego miejsca zasilania EXT1.

Wybor
Al1 —] A1, Al2, DI3, DI4, DI5
Al2 EXfT‘I
DI3 Wybér magistrali C\ B
Di4 Patrz rozdziaty (Hz/rpm)
DIS Sterowanie z COMM ]
Wewnetrzna —— uzyciem 1103
magistrala wewnetrznej
o magistrali na str. 301
Adapter magistrali  —— 4137 Sterowanie z
uzyciem modutu

Wejscie FREQ INPUT
czestotliwosciowe

Panel sterowania KEYPAD
Programowanie SEQ PROG

sekwencyjne
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Rodzaje zadawania i przetwarzanie

Poza standardowym sygnatem z wejscia analogowego lub z panelu sterowania,
naped dodatkowo moze przyjmowac réznorodne sygnaty zadajgce.

»  Wartos¢ zadana moze by¢ podana przez dwa wejscia cyfrowe: jedno wejscie
zwieksza predkos¢, drugie zmniejsza.

* Naped moze utworzy¢ sygnat zadajgcy z wykorzystaniem dwoch sygnatow wejs¢
analogowych uzywajgc funkcji matematycznych: dodawanie, odejmowanie,

mnozenie i dzielenie.

* Naped moze utworzy¢ sygnat zadajgcy z wykorzystaniem sygnatu wejscia
analogowego i sygnatu odbieranego z magistrali komunikacyjnej, uzywajgc
funkcji matematycznych: dodawanie, mnozenie.

+ Wartos¢ zadana moze by¢ podana przez wejscie czestotliwosciowe.

* W zewnetrznym sterowaniu EXT1/2 naped moze utwozy¢ wartos¢ zadang z
wykorzystaniem sygnatu wejscia analogowego i sygnatu otrzymanego z
programowania sekwencyjnego, uzywajgc funkcji matemetycznej: dodawnie.

Mozliwe jest skalowanie zewnetrznego zadawnia w taki sposéb, ze minimalna i
maksymalna wartos¢ odpowiada predkosci innej niz minimalny i maksymalny limit

predkosci.

B Nastawy

Parametr

Dodatkowe informacje

Grupa 11 WYBOR ZADAWANIA

zrodto zadawania zewnetrznego, rodzaj oraz
skalowanie

Grupa 20 LIMITY

Zakresy pracy (limity)

Grupa 22 ACCEL/DECEL

Czasy (rampy czasowe) przyspieszania/lhamowania dla
zadawania predkosci

Grupa 24 STEROW. MOMENTEM

Czasy (rampy czasowe) dla zadawania momentu

Grupa 32 NADZOR

Nadzoér zadawania

B Diagnostyka

Sygnaly aktualne

Dodatkowe informacje

0111/0112

Warto$ci zewnetrznego zadawania REF1/REF2

Grupa 03 FB SYGNALY BIEZACE

Zadawanie w réznych etapach tancucha przetwarzania
zadawania
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Dostrojenie zadawania

Przy dostrajaniu zadawania, zewnetrzne zadawanie jest korygowane w zaleznosci
od zmierzonej wartosci drugiej zmienej procesowej. Schemat blokowy ponizej
przedstawia te funkcje.

1105 REF1 MAX /

1108 REF2 MAX 2 — |
Przet. Przet.?) Wybor
maks. 2 (DIRECT)
czest. | /] / REF1 y M
maks : (Hz/rpm) /1)_ (PROPORTION
predk T~ | REF2 (%) AL) REF1 (Hz/rpm) /
' Przet. _ —
MOT%%)‘&TRL = 4230 Mnoz.| [Mnoz. _|_
MODE H — < L
maks _/ 4231 TRIM SCALE—
moment | |
4233
TRIM )
SELECTION " [ 5t
PID2 refJ— oD | Wyiscie /
PID2 act—] PID2 .
4232 CORRECTION SRC

REF1 (Hz/rpm) / REF2 (%) = Warto$¢ zadana przed dostrojeniem

REF’ = Wartos¢ zadana po dostrojeniu

maks. predk. = par. 2002 (lub 2001 jesli warto$¢ bezwzgledna jest wigksza)
maks. czest. = par. 2008 (lub 2007 jesli warto$¢ bezwzgledna jest wigksza)
maks. moment = par. 2074 (lub 2013 jesli warto$¢ bezwzgledna jest wigksza)
PID2 ref = par. 4210

PID2 act = par. 4214...4221

1 Uwaga: Dostrajanie wart. zadanej momentu tylko dla zadawania zewnetrznego REF2 (%)
2) REF1 lub REF2 zaleznie do tego ktore zadawanie jest aktywne. Patrz parametr 71102.

3) Gdy par. 4232 = PID2REF, maksimum dostrajania wartosci zadanej jest zadefiniowane
przez parametr 7705 gdy REF1 jest aktywne i przez parametr 7708 gdy REF2 jest aktywne.
Gdy par. 4232 = PID20UTPUT, maksimum dostrajania warto$ci zadanej jest zadefiniowane
przez parametr 2002 jezeli par. 9904 ma wartos¢ VECTOR: SPEED lub VECTOR: TORQ i
przez warto$¢ parametru 2008 jesli par. 9904 ma wartos¢ SCALAR: FREQ.

B Nastawy

Parametr Dodatkowe informacje
1102 Wybdr REF1/2

4230 ...4232 Nastawy funkcji dostrajenia
4201 ...4229 Nastawy regulacji PID
Grupa 20 LIMITY Limity pracy napedu
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B Przykiad

Naped napedza przenosnik. Jest to regulacja predkosciowa, ale nalezy tu rowniez
uwzgledni¢ naprezenie materiatu. Jesli mierzone naprezenie przekracza zadang
wartosc, predkos¢ zostaje minimalnie obnizona, i odwrotnie w przeciwnym
przypadku.

Aby osiggng¢ wymagang korekcje predkosci, uzytkownik:

» uaktywnia funkcje dostrojenia oraz wigze z nig wartos¢ zadang naprezenia oraz
zmierzone naprezenie,

» dostraja funkcje korekcji do odpowiedniego poziomu.

Regulowany predkosciowo przenosnik

. o Rolki napedowe
Pomiar naprezenia (ciggnace)

Uproszczony schemat blokowy

Add

Zadana predkos¢

Dostrojona wartos¢
PID ‘ zadanej predkosci

Pomiar
naprezenia

Zadana wartos¢
naprezenia

Programowalne wejscia analogowe

ACS355 posiada dwa programowalne wejscia analogowe prgdowe lub napieciowe.
Dla wejsc¢ tych mozliwa jest inwersja, filtracja oraz dostosowanie wartosci minimum i
maksimum. Cykl aktualizacji dla wejscia analogowego wynosi 8 ms (12 ms cykl raz
na sekunde). Czas cyklu jest krétszy, gdy informacja jest przekazana do programu
aplikacyjnego (8 ms -> 2 ms).

B Nastawy

Parametr Dodatkowe informacje

Grupa 11 WYBOR ZADAWANIA Al jako zrodto zadawania

Grupa 13 WEJSCIA ANALOGOWE Przetwarzanie sygnatu wejscia analogowego

3001, 3021, 3022, 3107 Reakcja na utrate/przekroczenie limitu sygnatu dla Al

Grupa 35 POMIAR TEMP. SILNIKA Pomiar temperatury silnika z uzyciem Al

Grupy 40 PROCESOWY PID NAST. 1 |Al jako zadawanie w regulacji PID lub Zrodto warto$ci
...42 ZEW/KOR PID aktualnej




Funkcje programowe 129

Parametr

Dodatkowe informacje

8420, 8425, 8426
8430, 8435, 8436

8490, 8495, 8496

Al jako zadawanie w programowaniu sekwencyjnym
lub sygnat przetgczania

B Diagnostyka

Sygnaly aktualne

Dodatkowe informacje

0120, 0121 Warto$ci wejscia analogowego

1401 Utrata sygnatu Al1/A2 sygnalizacja poprzez RO 1

1402/1403/1410 Urtata sygnatu Al1/A2 sygnalizacja poprzez RO 2...4.
Tylko z opcjg MREL-01.

Alarm

Al1 LOSS | Al2 LOSS

Sygnat Al1/Al2 ponizej limitu 3027 Al1 FAULT LIMIT /
3022 Al2 FAULT LIMIT

Blad

Al1 LOSS/AI2 LOSS

Sygnat Al1/AI2 ponizej limitu 3021 Al1 FAULT LIMIT |
3022 AlI2 FAULT LIMIT

PAR Al SCALE

Niewtasciwe skalowanie sygnatu Al (1302 < 13017 lub
1305 < 1304)

Programowalne wyjscia analogowe

Dostepne jest jedno wyjscie analogowe (0 do 20 mA). Sygnat wyjscia analogowego
moze by¢ odwracany, filtrowany oraz dostosowywany do wartosci maksymalnej i
minimalnej. Sygnat wyjscia analogowego moze by¢ proporcjonalny do predkosci
silnika, czestotliwosci wyjsciowej, pradu wyjsciowego, momentu silnika, mocy na
wale silnika itd. Cykl aktualizacji dla wyjscia analogowego wynosi 2 ms.

Wyijscie analogowe moze by¢ sterowane za pomocg programowania sekwencyjnego.
Istnieje takze mozliwos¢ przypisania wartosci do wyjscia analogowego poprzez

magistrale komunikacyjna.

B Nastawy

Parametr

Dodatkowe informacje

Grupa 15 WYJSCIE ANALOGOWE

Wybér warto$ci i przetwarzanie dla AO

Grupa 35 POMIAR TEMP. SILNIKA

Pomiar temperatury silnika przy uzyciu AO

8423/8433/.../18493

Sterowanie AO przy sterowaniu sekwencyjnym

B Diagnostyka

Sygnaly aktualne

Dodatkowe informacje

0124

Wartosé AO

0170

Sterowane wartosci AO zdefiniowane przez
sterowanie sekwencyjne
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Sygnaly aktualne

Dodatkowe informacje

Btad

PAR AO SCALE

Niewfasciwe skalowanie sygnatu AO (7503 < 1502)

Programowalne wejscia cyfrowe

Naped posiada pie¢ programowalnych wejs¢ cyfrowych. Czas aktualizacji dla wejs¢

cyfrowych wynosi 2 ms.

Wejscie cyfrowe DI5 moze by¢ zaprogramowane jako wejscie czestotliwosciowe.
Patrz sekcja Wejscie czestotliwosciowe na stronie 732.

B Nastawy

Parametr

Dodatkowe informacje

Grupa 10 START/STOP/
KIERUNEK

DI jako zrédto komend start, stop, kierunek

Grupa 11 WYBOR ZADAWANIA

DI przy wyborze zadawania lub jako zrédto sygnatu
zadajgcego

Grupa 12 PREDKOSCI STALE

DI przy wyborze predkosci statych

Grupa 16 STEROWANIE
SYSTEMU

DI jako zewnetrzny sygnat Zezwolenia na Bieg, kasowania
btedu lub zmiany makroaplikacji

Grupa 719 TIMER | LICZNIK

DI jako zrédto sygnatu sterujgcego timerem lub licznikiem

2013, 2014 DI jako zrédto limitu momentu

2109 DI jako zrédto komendy zewnetrznego stopu
bezpieczenstwa

2201 DI jako sygnat wybory rampy czasowej
przyspieszania/lhamow.

2209 DI jako sygnat wymuszajgcy zero dla rampy czasowej

3003 DI jako zrédto zewnetrznego btedu

Grupa 35 POMIAR TEMP.
SILNIKA

DI uzyte w pomiarze temperatury silnika

3601 Dl jako zrodto sygnatu zezwolenia dla regulatora czasowego

3622 DI jako zrédto sygnatu aktywacji wzmacniacza czasowego

4010/4110/4210 Dl jako zrédto sygnatu zadawania dla regulatora PID

4022/4122 DI jako sygnat aktywacji funkcji uspienia w PID1

4027 DI jako zrédto sygnatu wyboru zestawu parametrow 1/2 dla
PID1

4228 DI jako zrédto sygnatu aktywaciji funkcji zewnetrznego PID2

Grupa 84 PROG.
SEKWENCYJNE

DI jako zrédto sygnatu aktywacji programu sekwencyjnego
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B Diagnostyka

Sygnaly aktualne
0160

0414

Dodatkowe informacje
Stan DI

Stan DI w czasie wystapienia ostatniego btedu
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Programowalne wyjscie przekaznikowe

Naped posiada jedno programowalne wyjscie przekaznikowe (RO). Przy pomocy
opcjonalnego modutu rozszerzen wyjs¢ przekaznikowych MREL-01 mozliwe jest
zwiekszenie wyjs¢ prekaznikowych o trzy. Wiecej informaciji, patrz MREL-01 relay
output extension module user's manual (3AUA0000035974 [English]).

Za pomocg ustawien mozliwy jest wybor jaka informacja jest sygnalizowana poprzez
wyjscie przekaznikowe: gotow, bieg, btad, alarm itd. Czas aktulalizacji dla wyjscia
przekaznikowego wynosi 2 ms.

Istnieje takze mozliwos¢ przypisania wartosci do wyjscia przekaznikowego poprzez
magistrale komunikacyjna.

B Nastawy

Parametr Dodatkowe informacje

Grupa 14 WYJSCIA Wybor wartosci i czas dziatania dla RO

PRZEKAZNIKOWE

8423 Sterowanie RO za pomocg programowania
sekwencyjnego

B Diagnostyka

Sygnaly aktualne Dodatkowe informacje

0134 Stowo Sterujgce RO za pomocg magistrali

0162 Stan RO

0173 Stan RO 2...4. Tylko z opcjg MREL-01.

Wejscie czestotliwosciowe

Wejscie cyfrowe DI5 moze by¢ zaprogramowane jako wejscie czestotliwosciowe.
Czestotliwos¢ wejsciowa (0...16000 Hz) moze zosta¢ uzyta jako zrédto sygnatu
zewnetrznego zadawania. Czas aktulalizacji dla wejscia czestotliwoSciowego wynosi
50 ms. Czas aktualizaciji jest krétszy kiedy informacja jest przekazywana do
programu aplikacyjnego (50 ms -> 2 ms).

B Nastawy

Parametr Dodatkowe informacje

Grupa 18 WEJ CZEST | WYJ TRANZ | Wartosci minimum i maksimum wejscia
czestotliwosciowego oraz filtrowanie

1103/1106 Zadawanie zewnetrzne REF1/2 poprzez wejscie
czestotliwosciowe

4010, 4110, 4210 Wejscie czestotliwosciowe jako zrodto zadawania PID
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B Diagnostyka

Sygnaly aktualne Dodatkowe informacje

0161 Wartosc czestotliwosci

Wyjscie tranzystorowe

ACS355 posiada jedno programowalne wyjscie tranzystorowe. Wyjscie to moze byc¢
uzyte zaroéwno jako wyjscie cyfrowe lub wyjscie czestotliwosciowe (0...16000 Hz).
Czas aktulalizacji dla wyjscia tranzystorowego/czestotliwosciowego wynosi 2 ms.

B Nastawy

Parametr Dodatkowe informacje

Grupa 18 WEJ CZEST | WYJ TRANZ|Nastawy wyjscia tranzystorowego

8423 Sterowanie wyjscia tranzystorowego w programowaniu
sekwencyjnym

B Diagnostyka

Sygnaly aktualne Dodatkowe informacje

0163 Stan wyjscia tranzystorowego

0164 Czestotliwos¢ wyjscia tranzystorowego
Sygnaty aktualne

Dostepne sg nastepujace sygnaty aktualne:

Czestotliwos¢ wyjsciowa przemiennika czestotliwosci, prad, napiecie i moc
Predko$¢ silnika oraz moment na wale

Napiecie w obwodzie DC

Aktywne miejsce sterowania (LOCAL, EXT1 lub EXT2)

Wartosci zadane

Temperatura przemiennika czestotliwosci

Licznik czasu pracy (h), licznik kWh

Stan We/Wyj analogowych i cyfrowych

Wartos¢ aktualna regulatora PID.

Jednoczesnie mogg by¢ wyswietlane trzy sygnaty na wyswietlaczu panelu
sterowania z asystentem (jeden sygnat na wyswietlaczu podstawowego panelu
sterowania). Mozliwy jest rowniez odczyt tych wartosci poprzez tgcze komunikacji
szeregowej lub poprzez wyjscia analogowe.
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B Nastawy

Parametr Dodatkowe informacje

1501 Wybér sygnatu aktualnego dla wyjscia analogowego AO

1808 Wybor sygnatu aktualnego dla wyjscia czestotliwosciowego

Grupa 32 NADZOR Nadzor sygnatu aktualnego

Grupa 34 WYSWIETLACZ |Wybdr sygnatéw aktualnych, ktére majg byé wyswietlane na
panelu sterowania

B Diagnostyka

Sygnaly aktualne Dodatkowe informacje

Grupy 01 PARAMETRY Lista sygnatow aktualnych
EKSPLOATACYJNE ... 04
HISTORIA BELEDOW

Identyfikacja silnika

Dziatanie sterowania wektorowego jest oparte na doktadnym modelu silnika
okreslanym w czasie uruchamiania silnika.

Identyfikacja silnika przez Magnesowanie odbywa sie automatycznie przy pierwszym
uruchomieniu silnika. W czasie pierwszego uruchomienia silnik jest magnesowany
przez kilka sekund przy zerowej predkosci, umozliwia to stworzenie modelu silnika.
Ta metoda identyfikacji jest wystarczajgca dla wiekszosci aplikacji.

Dla wymagajgcych aplikacji mozna przeprowadzi¢ oddzielny Bieg ldentyfikacyjny
(Bieg ID - ID Run).

B Nastawy

Parametr 99710 ID RUN
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Przejscie przez zaniki zasilania

Jesli nastgpi zanik napiecia zasilania, naped bedzie kontynuowat prace
wykorzystujgc energie kinetyczng wirujgcego silnika. Naped bedzie pracowat tak
dtugo jak silnik bedzie wirowat i generowat energie do przemiennika czestotliwosci.
Naped moze kontynuowac prace po przerwie zasilania, jesli gtdwny stycznik
pozostanie zamkniety.

\.\.\|\'\'\'\“\|\|\W\H\ W \.\.\.\‘\'\'\'H.\.\.\.\ M\\.\.\.\.W'\N.\.\.\U'\'\'\“\.\.\.\ '\“\.\.\.W'\'\\.\.\.\.\ N.\.\.\. '\“\.\|\|\|\W“\.\.\.W'\'\“\.\.\.

A1

I IR - Uzasiania
T fwyj UDC
(N-m) (Hz) (Vdc) Upd
160 80 520
120 60 390

f
80 40 260 ~ out
/74—'\
e N T m
40 20 130 7 AN
pd
|~
0 0 0 t(s)
1.6 4.8 8 11.2 14.4

UDC= Napiecie obwodu posredniego przemiennika czest., fwyj =czestotliwos¢ wyjsciowa
przemiennika czest.,
TM = Moment na wale silnika
Utrata zasilania przy znamionowym obcigzeniu (fwyj = 40 Hz). Napiecie obwodu
posredniego spada do minimalnej dopuszczalnej wartosci. Regulator utrzymuje napiecie na
ustalonym poziomie tak dtugo jak wytgczone jest napiecie zasilania. Przemiennik steruje
silnikiem w trybie pracy generatorowej. Predkosc silnika spada, ale naped pozostaje
sterowalny tak dtugo, jak silnik posiada wystarczajgcg iloS¢ energii kinetyczne;j.

B Nastawy
Parametr 2006 UNDERVOLT CTRL

Magnesowanie DC

Kiedy aktywne jest Magnsowanie DC, przemiennik automatycznie magnesuje silnik
przed uruchomieniem. Funkcja ta gwarantuje najwyzszy mozliwy moment
rozruchowy, az do 180% momentu znamionowego silnika. Dobierajgc czas
magnesowania wstepnego mozliwa jest synchronizacja startu silnika np. ze
zwalnianiem hamulca mechanicznego. Funkcja Automatycznego Startu nie moze by¢
jednoczesnie aktywna z funkcjg Magnesowania DC.

B Nastawy
Parametry 21071 START FUNCTION oraz 2103 DC MAGN TIME
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Liczniki serwisowe

Liczniki serwisowe mogg by¢ uaktywnione aby pokazac¢ informacje na wyswietlaczu
panelu gdy np. zostat przekroczony poziom zuzycia energii, ktore zostat wczesniej

zdefiniowany w liczniku serwisowym.

B Nastawy

Grupa parametréow 29 LICZNIKI SERWISOWE

Trzymanie DC

Aktywacja funkcji Trzymanie DC umozliwia
zablokowanie watu przy predkosci zerowe;j.
Kiedy warto$¢ zadana i predkos¢ silnika
osiggnie poziom predkosci trzymania DC,
przemiennik zatrzymuje silnik i zaczyna
zatgczac prad staty do silnika. Gdy wartos¢
zadana powroci powyzej poziomu predkosci
trzymania DC, naped wraca do normalnej
pracy.

B Nastawy
Parametry 2101...2106

PredkoSc¢ silnika
~ Trzymanie DC
=
Predko$¢ ™\ |
trzym. DC /
‘ [ (S)

Zadawanie predkoéci

PrM
trzym. DC

>t (s)

Predkosciowa kompensacja stopu

Predkosciowa kompensacja stopu jest
uzywana np. dla aplikacji w ktorej przenosnik
musi przeby¢ okeslony dystans po otrzymaniu
komendy stop. Przy maksymalnej predkosci
silnik zatrzymuje sie wedtug zdefiniowanej
rampy hamowania. Ponizej predkosci
maksymalnej hamowanie jest opdznione
poprzez bieg napedu z biezgcg predkoscia, az
do punktu w ktorym zacznie sie hamowanie.
Jak pokazano na wykresie, przebyta droga po
otrzymaniu komendy stop w obydwu

Predko$c¢ silnika
A Komenda Stop
Maks. I Pole A =Pole B

predkos¢
B
gg;ég:f ; 1 (S)

Biezaca
predkosc¢

przypadkach jest taka sama, tj. pole obszaru A jest rowne polu obszaru B.

Predkos$ciwa kompensacja moze zostac¢ ograniczona dla kierunku wirowania do

przodu lub do tytu.

B Nastawy
Parametr 2702 STOP FUNCTION




Hamowanie Strumieniem
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Przemiennik czestotliwosci pozwala osiggna¢ krétszy czas hamowania poprzez
podniesienie poziomu magnesowania w silniku. Podnoszgc wartos¢ strumienia w
silniku, energia generowana w trakcie hamowania silnika moze by¢ zamieniona na

energie cieplng w silniku.

Predkosc
silnika TN

60

Brak Hamowania
/Strumieniem

Tgr = Moment hamowania
Tn =100 Nm

Hamowanie strumieniem

7 20
Hamowanie
Strumieniem 1 Brak Hamowania Strumieniem
t(s) . . . . ~ f(Hz)
50 Hz /60 Hz
M th 1 9 i
oment hamujacy (7) Hamowanie strumieniem Zmnoacmslic;:&\;va
100 ~
/ \G\ @ 7.5 kW
80 @ 2.2kwW
ﬂ( (3 0.37 kW
) 1N\
2 \
: r \/\ h
20 \\“\\\M
0 1 T T T T T T T T T f(HZ)
L 5 10 15 20 25 30 35 40 45
M th 1 9
oment hamujacy(%) Brak hamowania strumieniem
100
80 -
60 -
40 -
20
0 1 T T T T T T T T T f(HZ)
0 5 10 15 20 25 30 35 40 45
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Przemiennik nieustannie monitoruje stan silnika, réwniez w trakcie Hamowania
Strumieniem. Dlatego tez, Hamowanie Strumieniem moze by¢ uzyte zaréwno przy
zatrzymywaniu silnika, jaki i zmianie predkosci. Innymi zaletami Hamowania
Strumieniem s3:

* Hamowanie nastepuje natychmiast po podaniu komendy stop. Funkcja ta nie
wymaga oczekiwania na redukcje strumienia przed rozpoczeciem hamowania.

» Efektywne jest chtodzenie silnika. Prad stojana silnka narasta w trakcie
Hamowania Strumieniem, nie narasta natomiast prad wirnika. Stojan chtodzi sie
znacznie bardziej efektywnie niz wirnik.

B Nastawy
Parametr 2602 FLUX BRAKING
Optymalizcja Strumienia

Optymalizacja Strumienia redukuje catkowite zuzycie energii oraz poziom hatasu
silnika, gdy naped pracuje ponizej znamionowego obcigzenia. Catkowita sprawnos$¢
(silnika i przemiennika) moze by¢ zwiekszona o0 1% do 10% w zaleznosci od
momentu obcigzenia i predkosci

B Nastawy

Parametr 2601 FLUX OPT ENABLE
Rampy czasowe przyspieszania i hamowania

Dostepne sg dwie wybierane przez uzytkownika
rampy czasowe. Mozliwe jest ustawienie czaséw
przyspieszania/hamowania oraz ksztatu rampy. A Liniowa
Przetaczanie pomiedzy dwoma rampami moze y
odbywac sie poprzez wejscie cyfrowe lub

magistrale. \

PredkoSc¢ silnika

- ~Krzywa S
Dostepnymi ksztattami ramp sa: Liniowa oraz ‘
Krzywa S.
Liniowa: odpowiednia dla napedow 5 > (s)

wymagajgcych ustalonego lub wolnego

przyspieszania/hamowania.

Krzywa S: Idealna dla przenosnikow transportujgcych kruche tadunki lub w innych
aplikacjach gdzie wymagana jest tagodna zmiana predkosci.

B Nastawy

Grupa parametrow 22 ACCEL/DECEL

Programowanie sekwencyjne oferuje osiem dodatkowych ramp czasowych.Patrz
sekcja Programowanie sekwencyjne na stronie 165.
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Predkosci krytyczne

Funkcja Predkosci krytycznych jest wykorzystywana w aplikacjiach gdzie konieczne
staje sie unikniecie okreslonych predkosci krytycznych lub zakreséw predkosci
silnika np. z powodu rezonansu mechanicznego. Uzytkownik moze zdefinowac trzy
przedkosci krytyczne lub zakresy predkosci.

B Nastawy
Grupa parametréw 25 PREDK. KRYTYCZNE

Predkosci state

Mozliwe jest zdefiniowanie siedmiu dodatnich predko$ci statych. Predkos$ci state
wybierane sg poprzez wejscia cyfrowe. Aktywacja predkosci statej jest nadrzedna dla
zewnetrznego zadawania predkosci.

Wybdr predkosci statych jest ignorowany jesli:

» aktywna jest regulacja momentu lub

* jest zadawanie PID lub

* naped jest w trybie sterowania lokalnego.

Funkcja ta dziata z 2 ms poziomem czasu.

B Nastawy

Parametr Dodatkowe informacje

Grupa 12 PREDKOSCI STALE Nastawy predkosci statych

1207 Predkos¢ stata 6. Uzywana takze w funkcji jogging. Patrz
sekcja Impusowanie (Jogging) na stronie 160.

1208 Predkosc stata 7. Uiywana w funkcjach btedu (patrz grupa
30 FUNKCJE BtEDOW) i w funkcji jogging (patrz sekcja
Impusowanie (Jogging) na stronie 160).
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Krzywa U/f uzytkownika

Uzytkownik moze zdefiniowa¢ wiasng krzywg U/f (napiecie wyjgciowe w funkcji
czestotliwosci). Krzywa uzytkownika jest stosowana tylko w specjalnych aplikacjach,
gdzie liniowy lub kwadratowy wspodtczynnik U/f jest niewystarczajgcy (np. kiedy
moment startowy musi by¢é wzmocniony).

Napiecie (V) Wspotczynnik U/f uzytkownika

A
Par. 2618t - - - - - - — - — — — — — — — — — — — — — — — — — — — — _
Par.2616f ~—————————— — — — — — — — — — — = — 2

Par. 2614} - - — - - - — - - == — — = = — — —

Par. 26712f - — — — — — — — — — —_4
Par. 2610 — - — —

Par. 2603

] : : » f(Hz)
Par. 2611 Par. 2613 Par. 2615 Par. 2617 Par. 9907

Uwaga: Krzywa U/f moze by¢ uzywana tylko w trybie skalarnym, tj. gdy 9904
MOTOR CTRL MODE ma warto$¢ SCALAR: FREQ.

Uwaga: Punkty napiecia i czestotliwosci krzywej U/f muszg spetnia¢ nastepujgce
wymagania:

26710< 2612< 2614 <2616 < 2618 oraz
2611 <2613 < 2615< 2617 <9907

OSTRZEZENIE! Wysokie napiecie przy niskiej czestotliwosci moze
spowodowac niepoprawne dziatanie lub uszkodzenie silnika (przegrzanie).

B Nastawy

Parametr Dodatkowe informacje

2605 Aktywacja krzywej U/f uzytkownika
2610...2618 Nastawy krzywej U/f uzytkownika

B Diagnostyka

Biad Dodatkowe informacje

PAR CUSTOM U/F Niewtasciwy krzywa U/f
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Strojenie regulatora predkosci

Mozliwe jest reczne dostrojenie wzmocnienia regulatora, czasu catkowania i czasu
rézniczkowania lub pozwoli¢ napedowi na przeprowadzenie oddzielnego
Automatycznego Strojenia regulatora predkosci (parametr 2305 AUTOTUNE RUN).
W trakcie Automatycznego Strojenia, regulator predkosci jest dostrajany w oparciu o
obcigzenie oraz bezwladnos¢ silnika i napedzanego urzgdzenia. Rysunek ponizej
przedstawia odpowiedz na skokowg zmiane zadanej predkosci (typowo 1 do 20%).

oL

A: Nieskompensowany

B: Normalnie dostrojony (automatyczne strojenie)

C: Normalnie dostrojony (recznie). Lepsza dynamika niz w B
D: Przekompensowany regulator predko$ci

Rysunek ponizej przedstawia uproszczony schemat blokowy regulatora predkosci.
Wyijscie tego regulatora jest Zrodtem zadawania dla regulatora momentu.

Roézniczkowanie
przyspieszenie

Y

Cz. proporcjonalna,

catkowanie +
Zadawanie + . Wartos¢ t é'g Zadawanie
predkosci "I btedu 1+ momentu

Y

Ro6zniczkowanie

Obliczona aktualna >
predkosé

Uwaga: Regulator predkosci moze by¢ uzyta w trybie sterowania wektorowego, tj.
gdy 9904 MOTOR CTRL MODE ma warts¢ VECTOR: SPEED lub VECTOR: TORQ.

B Nastawy
Grupy parametréw 23 STEROW. PREDKOSCIA oraz 20 LIMITY
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B Diagnostyka

Sygnat aktualny 07102 SPEED

Dane dotyczace osiggow regulatora predkosci

Tabela ponizej pokazuje typowe osiggi dla sterowania predkoscia.

Regulacja Bez enkodera |Z enkoderem

Predkosci

Statyczna 20% 2%

doktadno$¢  |znamionowego [znamionowego
poslizgu silnika [poslizgu silnika

Dynamiczna (<1% s dla <1% s dla

doktadnos¢  [100% skoku 100% skoku
momentu momentu

T o
- (%))

100 T

Tobciaienia

t(s)

P

Nact-Nref
nN

N
nN

|

1 Powierz. < 1% s

= znamionowy moment silnika
= znamionowa predkos¢ silnika

nyet = predkosc biezgca
N = predkosc¢ zadana

Dane dotyczace osiggéw regulacji momentu

ACS355 pozwala na precyzyjng regulacje momentu bez koniecznosci stosowania
sprzezenia zwrotnego od watu silnika. Tabela ponizej pokazuje typowe osiggi dla
regulacji momentu.

Regulacja Bez enkodera |Z enkoderem
Momentu
Nieliniowos¢ |+ 5% ze + 5% ze
Znamionowym (znamionowym
momentem momentem
(£ 20% przy
najbardziej
wymagajgcym
punkcie pracy)
Czas <10 ms ze <10 ms ze
narastania Znamionowym (znamionowym
momentu momentem momentem

t(s)
|

N

=
<5ms
= znamionowy moment silnika

Tief = zadany moment
Tyct = biezgcy moment
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Sterowanie skalarne

Mozliwy jest wybor sterowania skalarnego jako metody sterowania silnikiem zamiast
sterowania wektorowego. W trybie sterowania skalarnego naped jest sterowany za
pomocg zadawania czestotliwosci.

Zalecana jest aktywacja trybu sterowania skalarnego w nastepujgcych specjalnych
aplikacjach:

* W wielosilnikowych napedach: 1) jezeli obcigzenie nie jest rowno dzielone
pomiedzy silniki, 2) jesli silniki sg r6znych rozmiardw, lub 3) gdy silniki bedg
zmieniane po przeprowadzeniu identyfikacji silnika.

» Jezeli znamionowy prad silnika jest mniejszy niz 20% znamionowego
wyjsciowego pradu przemiennika czestotliwosci.

* Gdy przemiennik czestotliwosci jest testowany bez podtgczonego silnika.
Tryb sterowania skalarnego nie jest zalecany dla silnikdow z magnesami trwatymi.

W trybie sterowania skalarnego pewne standardowe funkcje nie sg dostepne.

B Nastawy
Parametry 9904 MOTOR CTRL MODE

Kompensacja IR przy sterowaniu skalarnym

Kompensacja IR jest aktywna tylko w trybie
skalarnego sterowania silnikiem (patrz sekcja
Sterowanie skalarne na str. 143). Gdy aktywna
jest kompensacja IR, przemiennik daje
dodatkowe zwiekszenie napiecia silnika przy
niskich predkosciach. Kompensacja IR jest
uzyteczna w aplikacjach wymagajgcych duzego ~¥— Brak kompensacji
momentu startowego. W sterowaniu |
wektorowym kompensacja IR nie jest |
dostepna/potrzebna.

A Napiecie silnika

Kompensacja IR

» f(Hz)

B Nastawy
Parametr 2603 IR COMP VOLT

Programowalne funkcje zabezpieczen
H Al<Min

Al<Min funkcja ta definiuje zachowanie napedu gdy sygnat wejscia analogowego
spadnie ponizej ustawionego minimum.

Nastawy

Parametry 3001 AI<MIN FUNCTION, 3021 Al1 FAULT LIMIT oraz 3022 Al2 FAULT
LIMIT
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B Utrata panelu

Funkcja Utraty Panelu definiuje zachowanie napedu gdy panel sterujgcy zostat
wybrany jako miejsce sterowania i gdy nastgpi utrata komunikacji pomiedzy panelem
a przemiennikiem czestotliwosci.

Nastawy

Parametr 3002 PANEL COMM ERR

B Zewnetrzny btad

Mozliwy jest nadzor nad zewnetrnymi btedami (1 i 2) poprzez zdefiniowanie jednego
wejscia cyfrowego jako zrodto sygnatu btedu zewnetrznego.

Nastawy
Parametry 3003 EXTERNAL FAULT 1 oraz 3004 EXTERNAL FAULT 2

B Ochrona przed utykiem

Przemiennik czestotliwosci chroni silnik przed utykiem. Mozliwe jest dospasowanie
limitow nadzoru (czestotliwos¢, czas) oraz wybér reakcji napedu na wystgpienie
utyku silnika (sygnalizacja alarmu / sygnalizacja btedu i zatrzymanie silnika / brak
reakcji).

Nastawy

Parametry 3070 STALL FUNCTION, 3011 STALL FREQUENCY oraz 3012 STALL
TIME

B Ochrona termiczna silnika

Silnik moze byc¢ chroniony przed przegrzaniem poprzez aktywacje funkcji Termicznej
Ochrony Silnika.

Przemiennik oblicza temperature silnika na podstawie nastepujgcych zatozen:

» Silnik w momencie zatgczenia zasilania jest w temperaturze otoczenia 30°C.

+ Temperatura silnika jest obliczana w oparciu o zdefiniowang przez uzytkownika
lub obliczong automatycznie termiczng statg czasowsg silnika i krzywg obcigzenia
silnika (patrz rysunek ponizej). Krzywa obcigzenia powinna by¢ dopasowana gdy
temperatura otoczenia jest wyzsza niz 30°C
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Obcigzenie |
silnika
100% - Prad wyjsciowy wyraz. w (%)
A pradu znamionowego silnika

150 +

Punkt zatamania

Krzywa obc. silnika

Wzrost j | P 3007 100=1+-—~~ — — _
temp. ! ‘ 127% !
100% | | |

P 3008 50 + X |

L A

63% Obcigzenie przy‘ zerowej predkosci
! f
Termiczna stata czasowa silnika P 3009
Nastawy

Parametry 3005...3009

Uwaga: Mozliwe jest rowniez aktywowanie funkcji pomiaru temperatury silnika. Patrz
sekcja Pomiar temperatury silnika poprzez stadardowe Wej/Wyj na stronie 154.

B Ochrona przed utrata obciazenia

Utrata obcigzenia silnika moze wskazywac¢ na nieprawidtowy przebieg procesu.
Przemiennik zapewnia ochrone przed utratg obcigzenia chronigc w ten sposéb
urzagdzenia i proces w stanach awaryjnych. Wybierane sg zarbwno nadzorowane
limity - krzywa niedocigzenia i czas niedocigzenia - oraz reakcja napedu na stan
utraty obcigzenia (sygnalizacja alarmu / sygnalizacja btedu i zatrzymanie silnika /
brak reakciji).

Nastawy

Parametry 3073...3015

B Ochrona przed doziemieniem

Ochrona przed doziemieniem wykrywa btedy doziemienia w silniku lub w kablach
silnika. Ochrona moze by¢ wybrana jako aktywna podczas startu i biegu albo tylko
podczas startu.

Btad doziemienia w obwodzie zasilania sieciowego nie aktywuje ochrony.

Nastawy

Parametr 3077 EARTH FAULT

B Btedne okablowanie

Definuje zachowanie gdy zostato wykryte niewtasciwe podtgczenie kabli zasilajgcych.
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Nastawy

Parametr 3023 WIRING FAULT

B Utrata fazy zasilajacej

Utrata fazy zasilajgcej jest nadzorowana poprzez obwody monitorujgce stan
potaczen kabli zasilajgcych poprzez wykrywanie tetnien w obwodzie posrednim. W
przypadku utraty fazy wzrasta poziom tetnien.

Nastawy

Parametr 3016 SUPPLY PHASE
Zaprogramowane funkcje btedéw
B Przetezenie

Limit samoczynnego wytgczenia przetezeniowego przemiennika wynosi 325%
znamionowego pradu przemiennika.

B Przepiecie DC

Limit samoczynnego wytgczenia przepieciowego DC wynosi 420 V (dla 200 V
przemiennikéw) i 840 V (dla 400 V przemiennikow).

B Spadek napiecia DC

Limit samoczynnego wytgczenia podnapieciowego DC jest adaptacyjny. Patrz
parametr 2006 UNDERVOLT CTRL.

B Temperatura przemiennika czestotliwosci

Przemiennik czestotliwosci nadzoruje temperature tranzystorow IGBT. Istniejg dwa
limity nadzoru: limit alarmu i limit samoczynnego wytgczenia sie.

B Zwarcie

Jezeli przemiennik wykryje wewnetrzny btad, naped zostanie zatrzymany
sygnalizujgc btad.

B Biad wewnetrzny

Jezeli przemiennik wykryje wewnetrzny btgd, naped zostanie zatrzymany
sygnalizujgc btad.

Limity pracy

ACS355 posiada nastawiane limity predkosci, prgdu (maksimum), momentu
(maksimum) oraz napiecia DC.
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B Nastawy
Grupa parametréow 20 LIMITY

Limit mocy

Ograniczenie mocy jest uzywane w celu ochrony mostka wejsciowego oraz obwodu
posredniego DC. Jezeli maksymalny dozwolony limit mocy zostanie przekroczony
moment napedu zostanie automatycznie ograniczony. Maksymalne przecigzenie
oraz limity ciggtej mocy zalezg od przemiennika. W celu okreslenia tych wartosci
patrz rozdziat Dane techniczne na stronie 357.

Automatyczne kasowanie

Przemiennik czestotliwosci moze automatycznie kasowac btedy: przetezenia,
przepiecia, spadku napiecia, zewnetrzne oraz sygnatu analogowego ponize;j
ustawionego minimum. Automatyczne kasowanie musi by¢ aktywowane przez
uzytkownika.

B Nastawy

Parametr Dodatkowe informacje

Grupa 31 AUTOMATYCZNE Nastawy automatycznego kasowania
KASOWANIE

B Diagnostyka

Alarm Dodatkowe informacje
AUTORESET Alarm automatycznego kasowania
Nadzoér

Przemiennik monitoruje, czy pewne wybieralne przez uzytkownika zmienne znajdujg
sie w zdefiniowanych zakresach. Uzytkownik moze ustawic¢ limity predkosci, prgdu
itp. Stan nadzoru moze by¢ sygnalizowany przez przekaznik lub wyjscie cyfrowe.

Funkcje nadzoru pracujg z poziomem czasu 2 ms.

B Nastawy
Grupa parametréow 32 NADZOR

B Diagnostyka

Aktualny sygnat Dodatkowe informacje

1401 Stan nadzoru sygnalizowany przez wyjscie przekaznikowe
RO 1

1402/1403/1410 Stan nadzoru sygnalizowany przez wyjscie przekaznikowe
RO 2...4. Tylko z opcjg MREL-01.
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Aktualny sygnat Dodatkowe informacje

1805 Stan nadzoru sygnalizowany przez wyjscie cyfrowe DO

8425, 8426 | 8435, 8436 /.../18495, | Stan programu sekwencyjnego zmieni sie wedtug funkcji
8496 nadzoru

Blokada parametru

Uzytkownik moze zapobiega¢ zmianom nastaw parametrow poprzez aktywowanie
blokady parametru.

B Nastawy
Parametry 1602 PARAMETER LOCK oraz 1603 PASS CODE

Regulacja PID

W przemienniku wbudowane sg dwa regulatory PID:
* Procesowy PID (PID1) i
» Zewnetrzny/Dostrojenia PID (PID2).

Regulator PID moze zostac uzyty kiedy predko$¢ silnika ma by¢ regulowana na
podstawie takich zmiennych procesowych jak cisnienie, przeptyw czy temperatura.

Gdy aktywna jest regulacja PID, sygnat warto$ci zadanej procesu (punkt pracy)
podtgczony jest do przemiennika zamiast zadawania predkosci. Wartos¢ aktualna
(sygnat sprzezenia z procesu) jest rowniez doprowadzona do przemiennika.
Przemiennik porownuje wartos¢ zadang z aktualng wartoscig i automatycznie
dostosowuje predkos$¢ aby utrzymacé zmierzong wielkos¢ procesowg (aktualng
wartosc¢) na zgdanym poziomie (wartos¢ zadana).

Regulator pracuje z poziomem czasu 2 ms.

B Regulator procesowy PID1

PID1 posiada dwa zestawy parametrow (40 PROCESOWY PID NAST. 1,
41 PROCESOWY PID NAST. 2). Wybor pomiedzy zestawem 1 i 2 jest zdefiniowany
przez parametr.

W wiekszosci przypadkow, gdzie jest tylko jeden przetwornik sygnatu podtgczony do
przemiennika, potrzebny jest tylko zestaw 1. Dwa zestawy parametréw (1 i 2) sg
uzywane np. gdy obcigzenie silnika znacznie zmienia sie w czasie.

B Regulator zewnetrzny/dostrojenia PID2

PID2 (42 ZEW / KOR PID) moze by¢ uzyty na dwa sposoby:

+ Zewnetrzny regulator: uzytkownik moze potgczy¢ wyjscie regulatora PID2 przez
wyjscie analogowe przemiennika lub magistrale komunikacyjng aby sterowac



Funkcje programowe 149

przepustnicg lub zaworem, zamiast stosowac¢ dodatkowy, zewnetrzny regulator

PID.

* Regulator dostrojenia: PID2 moze zosta¢ uzyty do dostrojenia lub doktadnego
strojenia wartosci zadanej napedu. Patrz sekcja Dostrojenie zadawania na stronie

127.

B Schematy blokowe

Rysunek ponizej przedstawia przyktadowg aplikacje: Regulator dostosowuje
predkos$¢ pompy zwiekszajgcej cisnienie zaleznie od zmierzonego cisnienia i
ustawionej wartosci zadanej cisnienia.

Przyktad:

Pompa podnoszgca

cisSnienie

Przemiennik
czestotliwosci

Schemat blokowy regulacji PID

PID

%ref

\Wart. aktualne|

4014 —|

4021 -_|

Al1
Al2

4001
4002
4003

4004
4005

7\1

PIDmax
PIDmin

IMOT

ref
k
ti

td

FilT 7\1 1N

errVInJ*
oh1

ol

%ref = 4010

Switch

Zadawanie
| czestotliw.

Zadawanie

| predkosci

9904 =

0
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B Nastawy

Parametr Dodatkowe informacje

1101 Wybor typu zadawania w lokalnym trybie sterowania

1102 Wybér EXT1/EXT2

1106 Aktywacja PID1

1107 Limit minimum REF2

1501 Wyjscie PID2 (zewnetrzny regulator) podtgczone do
wyjscia analogowego (AO)

9902 Wybor makra regulacja PID

Grupy 40 PROCESOWY PID NAST.
1...41 PROCESOWY PID NAST. 2

Nastawy PID1

Grupa 42 ZEW/KOR PID

Nastawy PID2

B Diagnostyka

Sygnaly aktualne

Dodatkowe informacje

0126/0127 Wartosc¢ wyjscia PID 1/2

0128/0129 Wartos¢ punktu pracy PID 1/2

0130/0131 Warto$¢ sprzezenia PID 1/2

0132/0133 Uchyb PID 1/2

0170 Warto$¢ wyjscia analogowego (AO) zdefiniowania przez

programowanie sekwencyjne
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Funkcja uspienia dla regulatora procesu PID (PID1)

Funkcja uspienia dziata z poziomem czasu 2 ms.

Schemat blokowy ponizej przedstawia logike zataczenia/wytgczenia funkcji uspienia.
Funkcja uspienia moze by¢ uzyta tylko gdy aktywna jest regulacja PID.

Switch
Compare Select
Output 1 NOT SEL—
frequency
/ 1<2 [NTERNAL C\ And Delay
Moto&‘_ : DI1— || .
spee : 4023—|2 : 4022 || :tf Set/Reset|
' " — S
9904 YrefActive —| & 1
MO7/\—/1O(I)?DCETRL PIDCtrlActive —| 4024 S/R [
modulating —
—R
Or
5320 (B1)
<1
5320 (B2)q —
Compare
0132—1 NOT SEL | Select Delay Or
1>2 FINTERNALH < v StartRgq <1 [
4025—2 Dl1— — -
.
4022 4026 1) 1 = Activate sleeping

0 = Deactivate sleeping

Motor speed: Biezgca predkos¢ silnika

%refActive: Zadawanie w % (EXT REF2) aktywne. Patrz parametr 1102 EXT1/EXT2 SEL.
PIDCtrlActive: Parametr 9902 APPLIC MACRO = PID CONTROL.

modulating: Witgczone sterowanie tranzystoréw IGBT.
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Schemat czasowy ponizej obrazuje dziatanie funkcji uspienia.

Predko$c¢ silnika
A

Poziom

tq = OpOznienie uspienia (4024)

Tekst na
wyswietlaczu

\_" - PIDSLEEP

| l
Stop ' Start

‘ p
Wartos$c¢ aktualna |
A Opéxnienie
przebudzgnia (4026)

Odchytka przebudzenia

(4025)1

Funkcja u$pienia dla regulatora PID sterujgcego pompg podnoszacg (gdy parametr
4022 SLEEP SELECTION jest ustawiony na INTERNAL): Pobér wody nocg znacznie
spada. W konsekwencji regulator procesu PID zmniejsza predkosc silnika. Jednakze
z powodu naturalnych strat w rurach oraz niskiej sprawnosci pompy odsrodkowej
przy niskich predkosciach, silnik pracuje caty czas. Funkcja uspienia wykrywa niski
poziom obrotow i przerywa niepotrzebng prace pompy po odmierzeniu czasu
opdznienia funkcji uspienia. Naped przechodzi w stan uspienia, kontrolujgc w
dalszym ciggu cisnienie. Pompowanie zostaje przywrdcone gdy cisnienie spadnie
ponizej minimalnego poziomu i uptynie czas opdznienia przebudzenia.

B Nastawy
Parametr Dodatkowe informacje
9902 Aktywacja regulacji PID

4022...4026, 4122...4126

Nastawy funkcji uspienia

B Diagnostyka

Parametr Dodatkowe informacje

1401 Wskazanie stanu funkcji uspienia PID poprzez RO 1

1402/1403/1410 Wskazanie stanu funkcji uspienia PID poprzez RO 2...4.
Tylko z opcjg MREL-01.

Alarm Dodatkowe informacje

PID SLEEP Tryb uspienia
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Pomiar temperatury silnika poprzez stadardowe Wej/Wyj

Podrozdziat ten opisuje pomiar temperatury silnika, gdy przytacza Wej/Wyj
przemiennika uzyte sg jako interfejs przytgczeniowy i pomiarowy.

Pomiar temperatury silnika moze by¢ wykonywany przy uzyciu czujnikéw PT 100 lub
PTC podtgczonych do wejscia analogowego (Al) i wyjscia analogowego (AO).

Jeden czujnik Trzy czujniki

i /AN Y
Al1 L / B

! ___IGND
GND T '

= [~

A , AO
AO L / X

‘ ——IGND

GND 33nF =Y

OSTRZEZENIE! Zgodnie z IEC 664, podtgczenie czujnikéw temperatury

silnika wymaga podwajnej lub wzmocnionej izolacji pomiedzy obwodami
sitowymi silnika, a czujnikiem. Wzmocniona izolacja wymaga odstepu i drogi uptywu
okreslonych na 8 mm (urzgdzenia 400 / 500 VAC).

Jesli konstrukcja nie spetnia tych wymagan, przytgcza Wej/Wyj karty muszg by¢
chronione przed dotykiem i nie mogag by¢ podtgczone do innego wyposazenia, lub
czujnik temperatury musi by¢ izolowany od przytgczy Wej/Wyj.
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Mozliwy jest takze pomiar temperatury silnika poprzez podtgczenie czujnika PTC lub
czujnika PTC i przekaznika termistorowego pomiedzy zrodto +24 VDC znajdujgce sie
na karcie przemiennika, a wejscie cyfrowe. Rysunek ponizej przedstawia potgczenia.

Par. 3501 = THERM(0) lub THERM(1)

Przekaznik
termistorowy

IZ:ZIE //\ | DI..5
T 1 . | +24VDC
<

- 1

OSTRZEZENIE! Zgodnie z normami IEC 664, podtgczenie termistora silnika

do wejscia cyfrowego wymaga podwojnej lub wzmocnionej izolacji pomiedzy
obwodami sitowymi silnika, a termistorem. Wzmocniona izolacja wymaga odstepu i
drogi uptywu okreslonych na 8 mm (urzgdzenia 400 / 500 VAC).

Jezeli montaz termistora nie spetnia tych wymagan, inne przytgcza Wej/Wyj napedu
muszg by¢ chronione przed zetknieciem lub termistor musi zosta¢ podtgczony przez
oddzielny przekaznik termistorowy do wejscia cyfrowego.

B Nastawy

Parametr Dodatkowe informacje

Grupa 13 WEJSCIA ANALOGOWE Nastawy wejscia analogowego
Grupa 15 WYJSCIE ANALOGOWE Nastawy wyjscia analogowego
Grupa 35 POMIAR TEMP. SILNIKA Nastawy pomiaru temperatury silnika
Inne

Od strony silnika ekran kabla powinien by¢ uziemiony przez kondensator 3,3 nF. Jesli nie jest
to mozliwe, pozostawi¢ ekran niepodtgczony.

B Diagnostyka

Wartosci aktualne Dodatkowe informacje

0145 Temperatura silnika
Alarm/Btad Dodatkowe informacje
MOTOR TEMP/MOT OVERTEMP Zbyt wysoka temperatura silnika
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Sterowanie hamulcem mechanicznym

Hamulec mechaniczny jest uzywany do trzymania silnika oraz napedzanego
urzgdzenia w zerowej predkosci gdy naped jest zatrzymany lub nie jest zasilony.

M Przykiad

Rysunek ponizej przedstawia przyktad aplikacji ze sterowaniem hamulcem
mechanicznym.

UWAGA! Nalezy upewnic sie, ze urzgdzenie w ktérym zastosowano naped ze
A sterowaniem hamulca mechanicznego spetnia przepisy bezpieczenstwa.
Nalezy pamietac, ze przemiennik czestotliwosci (Kompletny Modut Napedowy lub
Podstawowy Modut Napedowy, zdefiniowany w IEC 61800-2), nie jest uwazany za
urzgdzenie zapewniajgce bezpieczenstwo zgodnie z Europejskg Dyrektywa
Maszynowg oraz zwigzanymi z nig standardami. Oznacza to, ze zapewnienie
bezpieczenstwa obstugi catego urzgdzenia nie moze by¢ oparte na specyficznych
cechach przemiennika czestotliwosci (takich jak sterowanie hamulcem
mechanicznym), lecz musi by¢ zrealizowane zgodnie ze zdefiniowanymi dla dane;j
aplikacji przepisami.

Logika sterowania hamulcem [ Zasilanie 1 |

jest zintegrowana w programie
aplikacyjnym przemiennika |
okablowanie powinny by¢ L G -
wykonane przez uzytkownika. |

bezpieczenstwa,
przez wyjécie przekaznikowe (nGiathat Iy I
RO.

230 VAC

czestotliwosci. Zasilanie oraz - —
Sterowania Zat/Wyt hamulca + Przycisk '
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B Schemat czasowy dziatania funkcji

Schemat czasowy ponizej przedstawia dziatanie funkcji sterowania hamulcem
mechanicznym. Patrz rowniez Zmiany stanow na stronie 158.

Komenda otwarcia
hamulca(RO/DO)

Wewn. zadawanie
predkosci (aktualna
predkosc silnika)

1 4
Komenda Start T T T
Zadawanie | | | o
zewnetrzne predkosci \ | \ | \ |
— | | —
Modulacja inwertera | i | | —
M o silnik - tog 2 | \ \ ||
agnesowanie silnika m
B | N
|
|
|

hwyjsciowy / Moment

\ | \ \ leb | -
feq
I/ T Prad / moment przy otwarciu hamulca (parametr 4302 BRAKE OPEN LVL lub

prad/moment odczytane z parametru 0179 BRAKE TORQUE MEM)
Inem! Tmem Prad / moment przy zamknieciu hamulca (zapis w parametrze 0179 BRAKE

TORQUE MEM)
tmd Opdznienie magnesowania silnika (parametr 4305 BRAKE MAGN DELAY)
tod Opodznienie zwolnienia hamulca (parametr 4301 BRAKE OPEN DLY)
Nes Predkos¢ zamkniecia hamulca (parametr 4303 BRAKE CLOSE LVL)

ted Opodznienie zamkniecia hamulca
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B Zmiany stanéw

Z dowolnego stanu
+ 1) _1— (zbocze narastajace)

|
BRAK
MODULACJI

== 2)

— 0/0/1

Y

|
OTWARCIE
HAMULCA [— 1/1/0

<A

ZWOLNIENIE RFG 5)
WEJSCIE — 1/1/0

==

1
WEJSCIE RFG
DO ZERA [~ 11/

£
ZAMKNIECIE
HAMULCA [~ 0/1/1

8) 9)

RFG = Funkcja generatora
rampy w petli regulaciji
predkosci (obstuga zadawania).

Stan (Symbol XIYIZ)

- NN: Nazwa stanu
- XIY/Z: Stan wyj$¢/operacja

X=1

hamulca zasilony.

Otwarcie hamulca. Przekaznik wj$ciowy ustawiony na sterowanie ZAt/WYL

=1 Wymuszony start. Funkcja utrzymuje wewnetrzny Start dopoki hamulec jest

zamkniety pomimo statusu zewnetrznego sygnatu Start.
1 Rampa do zera. Wymusza zadawanie predkosci (wewnetrzne) do zera wedtug

rampy.

Warunki zmiany stanu (Symbol| )

1)
2)
3)
4)
5)
6)
7)
8)
9)

Sterowanie hamulcem aktywne 0 -> 1 LUB Inwerter jest w stanie modulacji = 0

Silnik magnesowany = 1 ORAZ Naped pracuje = 1

Hamulec jest otwarty ORAZ Opdznienie hamulca mineto ORAZ Start = 1

Start=0
Start =0
Start = 1

| Aktualna predkosc¢ silnika| < Predko$¢ zamknigcia hamulca ORAZ Start = 0

Start =1

Hamulec jest zamkniety ORAZ Opdznienie zamkniecia hamulca mineto = 1 ORAZ Start =0
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B Nastawy

Parametr Dodatkowe informacje

1401/1805 Aktywacja hamulca mechanicznego poprzez RO 1/ DO

1402/1403/1410 Aktywacja hamulca mechanicznego poprzez RO 2...4.
Tylko z opcjonalnym modutem MREL-01.

2112 Opbznienie zerowej predkosci

Grupa 43 STER. HAMULCEM Nastawy funkcji sterowania hamulcem

MECH.
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Impusowanie (Jogging)

Funkcja impulowania (JOG) jest typowo uzywana do sterowania przy cyklicznych
ruchach maszyny. Jeden przycisk steruje pracg napedu w ciggu catego cyklu: Gdy
jest w pozycji ZAL naped startuje, przyspieszajgc do zadanej predkosci z zadang
rampg. Gdy jest w pozycji WYL, naped zwalnia do zera po zadanej rampie.

Rysunek i tabela ponizej opisujg prace napedu. Przedstawiajg rowniez jak przestawia
sie na normalng pracg ( = JOG nieaktywny) gdy podana jest komenda startu napedu.
Komenda JOG = stan wejscia impulsowania, Komenda START = stan komendy start
napedu.

Funkcja pracuje z poziomem czasu 2ms. |

Predkos$c¢
A
|
|
I |
I |
i : ‘ ; —t —t—t— >
12 3 4 5 6 7 8 9 10 M1 121314 15 16
Faza |Kom. |Kom.|Opis
Jog |Start
1-2 1 0 [Naped przyspiesza do predkosci impulsowania wg rampy przyspieszania
funkcji JOG.
2-3 1 0 |Naped pracuje z predkoscig impulsowania.
3-4 0 0 [Naped zwalnia do zera wg rampy hamowania JOG.
4-5 0 0 [Naped zatrzymany.
5-6 1 0 |Naped przyspiesza do predkosci impulsowania wg rampy przyspieszania
funkcji JOG.
6-7 1 0 |Naped pracuje z predkoscig impulsowania.
7-8 X 1 |Normalna praca jest nadrzedna w stosunku do impulsowania. Naped

przyspiesza do zadanej predkosci wg aktywnej rampy przyspieszenia.

8-9 X 1 |Normalna praca jest nadrzedna w stosunku do impulsowania. Naped
pracuje zgodnie z zadawang predkoscia.

9-10 Naped zwalnia do zera wg aktywnej rampy hamowania.

0 0
10-11f O 0 [Naped zatrzymany.
1

11-12] x Normalna praca jest nadrzedna w stosunku do impulsowania. Naped
przyspiesza do zadanej predkosci wg aktywnej rampy przyspieszenia.

12-13| X 1 |Normalna praca jest nadrzedna w stosunku do impulsowania. Naped
pracuje zgodnie z zadawang predkoscia.

13-14] 1 0 [Naped zwalnia do predkosci impulsowania wg rampy hamowania funkcji
JOG.

14-15( 1 0 |Naped pracuje z predkoscig impulsowania.

15-16 O 0 [Naped zwalnia do zera wg rampy hamowania JOG.

x = stan moze by¢ 1 lub 0.

Uwaga: Impulsowanie nie jest zrodtem sterowania gdy podana jest komenda startu
napedu.
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Uwaga: Predkosc¢ impulsowania jest nadrzedna do predkosci statych.

Uwaga: Dla impulsowania (jogging) uzywa jest rampa stopu nawet jesli parametr
2102 STOP FUNCTION ustawiony na COAST.

Uwaga: Ksztalt rampy czasowej jest ustawiany na zero podczas impulsowania (tj.
liniowa rampa).

Funkcja impulsowania uzywa predkosci statej 7 jako wartosci predkosci oraz pary
ramp nr 2 dla przyspieszania/hamowania.

Mozliwa jest aktywacja funkcji impulsowania 1 lub 2 poprzez magistrale. Funkcja
impulsowania 1 wykorzystuje predkos¢ statg 7, a funkcja impulsowania 2
wykorzystuje predkosc statg 6. Obydwie funkcje wykorzystujg pary ramp nr 2 dla
przyspieszania i hamowania.

B Nastawy

Parametr Dodatkowe informacje

1010 Aktywacja funkcji impulsowania

1208 Predkos¢ funkcji impulsowania

1208/1207 Predko$¢ funkcji impulsowania dla funkcji impulsowania
1/2 aktywowanej poprzez magistrale

2112 Opédznienie dla predkosci zerowej

2205, 2206 Czasy przyspieszania i hamowania

2207 Ksztatt rampy czasowej przyspieszania i hamowania:
Ustawiane na zero podczas sterowania funkcjg
impulsowania (tj. liniowa rampa).

B Diagnostyka

Wartosci aktualne Dodatkowe informacje

0302 Aktywacja funkcji impulsowania 1/2 poprzez magistrale.

1401 Sygnalizacja stanu funkcji impulsowania poprzez wyjscie
przekaznikowe RO 1.

1402/1403/1410 Sygnalizacja stanu funkcji impulsowania poprzez wyjscie
przekaznikowe RO 2...4. Tylko z opcjonalnym modutem
MREL-01.

1805 Sygnalizacja stanu funkcji impulsowania poprzez wyjscie

cyfrowe DO.
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Funkcje regulatora czasowego

Przy pomocy regulatora czasowego sterowane mogg by¢ rézne funkcje napedu, np.
start/stop i sterowanie EXT1/EXT2 . Dostepne sg

» cztery czasy startu i zatrzymania (START TIME 1...START TIME 4, STOP TIME
1...STOP TIME 4)

» cztery dzienne starty i zatrzymania (START DAY 1...START DAY 4, STOP DAY
1...STOP DAY 4)

» cztery funkcje czasowe dla zebrania razem wybranych przedziatdw czasowych
1...4 (TIMED FUNC 1 SRC...TIMED FUNC 4 SRC)

* wzmocnienie (dodatkowy czas wzmacniacza powigzany z funkcjami regulatora
czasowego).

Regulator czasowy (timed function) moze by¢ powigzany z wieloma przedziatami
czasowymi:

Time period 1

3602 START TIME 1
3603 STOP TIME 1
3604 START DAY 1
3605 STOP DAY 1

Time period 2
3606 START TIME 2
3607 STOP TIME 2 Timed function 1

3608 START DAY 2
3609 STOP DAY 2 3626 TIMED FUNC 1 SRC

Timed function 2
3627 TIMED FUNC 2 SRC

Time period 3

3610 START TIME 3
3611 STOP TIME 3
3612 START DAY 3 Timed function 3

3613 STOP DAY 3 3628 TIMED FUNC 3 SRC

Time period 4 Timed function 4

3614 START TIME 4 3629 TIMED FUNC 4 SRC
3615 STOP TIME 4

3616 START DAY 4
3617 STOP DAY 4

Booster

3622 BOOSTER SEL
3623 BOOSTER TIME
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Parametr, ktory jest przetgczany przez regulator czasowy moze byc¢ przytgczony tylko
do jednego regulatora czasowego.

Timed function 1

3626 TIMED FUNC 1 SRC

Timed function 2

3627 TIMED FUNC 2 SRC

1001 EXT1 COMMANDS
1002 EXT2 COMMANDS
1102 EXT1/EXT2 SEL
1201 CONST SPEED SEL
1209 TIMED MODE SEL
1401 RELAY OUTPUT 1

1402 RELAY OUTPUT 2, 1403 RELAY OUTPUT 3,
1410 RELAY OUTPUT 4 (tylko z opcja MREL-01)

1805 DO SIGNAL

4027 PID 1 PARAM SET
4228 ACTIVATE

8402 SEQ PROG START
8406 SEQ LOGIC VAL 1

8425/35/45/55/65/75/85/95 ST1 TRIG TO ST 2 ...
ST8 TRIG TO ST 2

8426/36/46/56/66/76/86/96 ST1 TRIG TO ST N ...
ST8 TRIGTOSTN

Mozna uzy¢ funkcji asystenta funkcji czasowych w celu utatwienia konfiguracji.
Wiecej informaciji na temat funkcji asystentéw, patrz sekcja Tryb “Asystenci”
(ASSISTANTS) na stronie 97.

M Przykiad

Klimatyzacja pracuje w dni powszednie miedzy 8:00 a 15:30 oraz w niedziele miedzy
12:00 a 15:00. Poprzez nacisniecie przycisku przedtuzajgcego czas dziatania,
klimatyzacja pracuje dodatkowo jedng godzine.

Parametr Nastawa
3601 TIMERS ENABLE Di1

3602 START TIME 1 08:00:00
3603 STOP TIME 1 15:30:00
3604 START DAY 1 MONDAY
3605 STOP DAY 1 FRIDAY
3606 START TIME 2 12:00:00
3607 STOP TIME 2 15:00:00
3608 START DAY 2 SUNDAY
3609 STOP DAY 2 SUNDAY
3622 BOOSTER SEL DI5 (nie moze byc taka sama jak nastawa parametru 3607)

3623 BOOSTER TIME

01:00:00

3626 TIMED FUNC 1 SRC

T1+T72+B
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B Nastawy

Parametr Dodatkowe informacje

36 FUNKCJE Nastawy regulatora czasowego

CZASOWE

1001, 1002 Sterowanie start/stop przy pomocy regulatora czasowego

1102 Wybor przy pomocy regulatora czasowego EXT1/EXT2

1201 Aktywacja predkosci statej 1 przy pomocy regulatora czasowego

1209 Wybor predkosci przy pomocy regulatora czasowego

1401 Wskazenie stanu funkcji regulatora czasowego poprzez wyjscie
przekaznikowe RO 1

1402/1403/1410 Wskazenie stanu funkcji regulatora czasowego poprzez wyjscie
przekaznikowe RO 2...4. Tylko z opcjg MREL-01.

1805 Wskazenie stanu funkcji regulatora czasowego poprzez wyjscie
cyfrowe DO

4027 Wybor zestawu parametrow 1/2 dla PID1 przy pomocy regulatora
czasowego

4228 Aktywacja zewnetrznego PID2 przy pomocy regulatora czasowego

8402 Aktywacja programu sekwencyjengo przy pomocy regulatora
czasowego

8425/8435/.../18495 Przetgczenie stanu w programie sekwencyjnym przy pomocy

8426/8436/.../18496 regulatora czasowego

Timer

Start i stop napedu mogg by¢ sterowane za pomoca funkcji Timer.
B Nastawy

Parametr Dodatkowe informacje

1001, 1002 Zrédto sygnatu Start/Stop

Grupa 19 TIMER | LICZNIK Regulator czasowy dla startu i stopu

B Diagnostyka

Wartos¢ aktualna Dodatkowe informacje
0165 Zliczanie czasu sterowania Start/stop
Licznik

Start i stop napedu moze by¢ kontrolowany za pomocg funkcji licznika. Funkcja
licznika moze by¢ uzyta jako sygnat zmiany stanu w programowaniu sekwencyjnym.
Patrz sekcja Programowanie sekwencyjne na stronie 165.

B Nastawy

Parametr Dodatkowe informacje
1001, 1002 Zrédto sygnatu Start/Stop
Grupa 19 TIMER | LICZNIK Licznik dla startu i stopu
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Parametr Dodatkowe informacje
8425, 8426/ 8435, 8436 /.../8495, |Sygnat licznika jako wyzwolenie zmiany stanu w
8496 programowaniu sekwencyjnym

B Diagnostyka

Wartos¢ aktualna Dodatkowe informacje
0166 Zliczanie impulsow sterowania Start/stop

Programowanie sekwencyjne

Naped moze by¢ zaprogramowany tak aby realizowat sekwencje, gdzie naped
typowo zmienia stany od 1 do 8. Uzytkownik definiuje reguty pracy dla catej
sekwencji oraz dla kazdego stanu. Reguty poszczegolnego stanu sg uzyteczne gdy
program sekwencyjny jest aktywny i program osiggnat dany stan. Reguty definiowane
dla kazdego stanu sg nastepujgce:

+ Komendy biegu, stopu oraz kierunku dla napedu (do przodu/wstecz/stop)
» Czasy ramp przyspieszenia i hamowania dla napedu

« Zrodto dla wartosci zadanej napedu

» (Czas trwania stanu

+ Stan RO/DO/AO

+ Zrodto sygnatu dla wyzwolenia zmiany do nastepnego stanu

« Zrodto sygnatu dla wyzwolenia zmiany do dowolnego stanu (1...8).

Kazdy stan moze rowniez aktywowac wyjscia przemiennika, aby da¢ wskazanie do
zewnetrznych urzadzen.

Programowanie sekwencyjne pozwala na zmiane stanu zaréwno do nastepnego
stanu lub do wybranego stanu. Zmiana stanu moze by¢ aktywowana za pomoca np.
funkcji czasowych, wejs¢ czasowych i funkcji nadzoru.

Programowanie sekwencyjne moze by¢ zastosowane zaréwno w prostych
aplikacjach (mieszadto) jak i bardzej skomplikowanych zastosowaniach (trawersa).

Programowanie sekwencyjne mozna przeprowadzi¢ za pomocg panelu sterowania
lub PC. ACS355 wspotpracuje z programem DriveWindow Light w wersji 2.91 lub
pozniejszej DriveWindow Light 2 ktéry zawiera graficzne narzedzie do
Programowania Sekwencyjnego.

Uwaga: Domysinie wszystkie parametry programowania sekwencyjnego moga by¢
zmienione nawet gdy aktywny jest program sekwencyjny. Dlatego po ustawieniu
zestawu parametréw programowania sekwencyjnego zaleca sie aby parametry byty
zablokowane przy pomocy parametru 1602 PARAMETER LOCK.

B Nastawy

Parametr Dodatkowe informacje
1001/1002 Komendy start, stop oraz kierunek dla EXT1/EXT2
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Parametr Dodatkowe informacje

1102 Wybér EXT1/EXT2

1106 Zrodto REF2

1201 Wytgczenie predkosci statej. Predkosc stata jest nadrzedna
dla zadawania za pomocg programowania sekwencyjnego.

1401 Wskazanie stanu wyjscia programowania sekwencyjnego
poprzez wyjscie przekaznikowe RO 1

1402/1403/1410 Wskazanie stanu wyjscia programowania sekwencyjnego
poprzez wyjscie przekaznikowe RO 2...4. Tylko z opcjg
MREL-01.

1501 Wskazanie stanu wyjscie programowania sekwencyjnego
poprzez wyjscie analogowe AO

1601 Aktywacja/wytgczenie Zezwolenia na bieg

18056 Wskazanie stanu wyjscia programowania sekwencyjnego

poprzez wyjscie cyfrowe DO

Grupa 19 TIMER | LICZNIK

Zamiana stanu zgodnie z limitem licznika

Grupa 36 FUNKCJE

Zmiana stanu z wykorzystaniem funkcji regulatora czasowego

CZASOWE

2201...2207 Nastawy ramp czasowych oraz przyspieszania/hamowania
Group 32 NADZOR Nastawy nadzoru

4010/14110/4210 Sygat wyj$ciowy programowania sekwencyjnego jako sygnat

zadajacy regulatora PID

Group 84 PROG.
SEKWENCYJNE

Nastawy programowania sekwencyjnego

B Diagnostyka

Wartos¢ aktualna

Dodatkowe informacje

0167 Stan programowania sekwencyjnego

0168 Aktywny stan programu sekwencyjnego

0169 Biezgcy stan licznika czasowego

0170 Warto$ci wyjscia analogowego dopowiadajgcej wielkosci
zadajgcej PID

0171 Licznik wykonanych sekwenciji
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1

| <
Prograr;c&vsz(isal_%emlvzencyjne 0167 bit 0 = 1
+
(par. g4T2AoN.1.8424) —— 0166=1(State 1)
Przej. do stanu N (par 842‘6‘, 8427)* wmmm Przej. do stanu 2 (par 8425)
Stan N (par. 5430, 434y [—— 0168=2(San2)
-‘- Przej. do stanu N (par 843“6, 8437) -|- Przej. do stanu 3 (par 8435)*
Stan N (par. 8440, B444) 0168 = 3 (Stan 3)
Przej. do stanu N (par 844<‘6‘, 8447)* -I- Przej. do stanu 4 (par 8445)*
Stan N (par. e s 4 0168 = 4 (Stan 4)
J— Przej. do stanu N (par 845<‘6‘, 8457) -|- Przej. do stanu 5 (par 8455)*
Stan N (par. $460.. B464) 0168= 5 (Stan 5)
metem Przej. do stanu N (par 846;, 8467)° == Przej. do stanu 6 (par 8465)*
Stan N (par. gz-tr?o'\.l.émm) 0168 = 6 (Stan 6)
Przej. do stanu N (par 842, 8477)* -|- Przej. do stanu 7 (par 8475)
Stan N (par. §4T§o'\.l..78484) 0168 =7 (Stan 7)
Przej. do stanu N (par 848<‘6|, 8487)* -|- Przej. do stanu 8 (par 8485)*
Stan N (par. $450.. B494) 0168 =8 (Stan 8)
Przej. do stanu N (par849; 8497)* wmm Przej. do stanu 1 (par 8495)*
Stan N

*Zmiana stanu do stanu N ma
wyzszy priorytet niz przejsScie ze

stanu do nastepnego stanu.

X = Aktualny sygnat

Zmiana stanu
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B Przykiad 1

Start sekwencji Wyzwolenie zmiany stanu

Aktywacja programowania sekwencyjnego przez DI1.

ST1: Naped jest uruchomiony w przeciwnym kierunku z zadang czestotliwoscig -50
Hz i rampg czasowg 10 s. Stan 1 jest aktywny przez 40 s.

ST2: Naped przyspiesza do 20 Hz z 60 s rampg czasowg. Stan 2 jest aktywny przez
120 s.

ST3: Naped przyspiesza do 25 Hz z 5 s rampg czasowg. Stan 3 jest aktywny dopoki
aktywny jest program sekwencyjny lub do czasu gdy zostanie uruchomiony
wzmacniacz przez DI2.

ST4: Naped przyspiesza do 50 Hz z 5 s rampg czasowa. Stan 4 jest aktywny przez
200 s i po tym czasie nastepuje zmiana z powrotem do Stanu 3.

Parametr Nastawa Dodatkowe informacje

1002 EXT2 COMMANDS | SEQ PROG Komendy start, stop, kierunek EXT2 poprzez
program. sekwencyjne

1102 EXT1/EXT2 SEL EXT2 Aktywacja EXT2

1106 REF2 SELECT SEQ PROG Wyjscie programowania sekwencyjnego jako
REF2

1601 RUN ENABLE NOT SEL Wyltaczenie Zezwolenie na Bieg

2102 STOP FUNCTION RAMP Zatrzymanie wedtug rampy

2201 ACC/DEC 1/2 SEL SEQ PROG Rampa zdefinowana przez parametry
8422/.../18452.

8401 SEQ PROG ENABLE | ALWAYS Zezwolenie na uruchomie programu
sekwencyjnego

8402 SEQ PROG START | DI1 Aktywacja programu sekwencyjnego poprzez
wej. cyfrowe (DI1)

8404 SEQ PROG RESET | DI1(INV) Ponowne ustawianie/zerowanie programu

sekwencyjnego (tj. ustawianie na stan 1 gdy
sygnat DI1 jest utracony (1 -> 0)
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ST1 ST2 ST3 ST4 Dodatkowe
Par. Nastawa |Par. |Nastawa |Par. |Nastawa |Par. |Nastawa |iNformacje
8420 ST1 REF |100% 8430 |40% 8440 (50% 8450 (100% Wartosé
SEL zadana stanu
8421 ST1 START 8431 |START |8441 |START |8451 |START |Komendy
COMMANDS |REV FRW FRW FRW bieg, kierunek
i stop
8422 ST1 10s 8432 |60 s 8442 |5s 8452 |5s Rampa
RAMP czasowa
8424 ST1 40 s 8434 {120 s 8444 8454 (200 s Czas
CHANGE DLY opOznienia
przetgczenia
stanu
8425 ST1TRIG|CHANGE |8435 | CHANGE | 8445 |DI2 8455
TO ST 2 DLY DLY
8426 ST1 TRIG|NOT SEL 8436 |NOT SEL 8446 |NOT SEL|8456 | CHANGE | Wyzwolenie
TO STN DLY zmiany stanu
8427 ST1 - 8437 |- 8447 |- 8457 |STATE 3
STATE N
B Przykiad 2
ST2 (btad:
zbyt wolne

ST1

ST2 ST4 ST2 ST4 ST2 ST4
/_A_\

przyspieszanie)

ST8
—

| STS
BLAD

Al +15%

A1 + 10%
Al1

A1 - 10%

A1 - 15%]
D1 —
RO —

Start sekwencji

Naped zaprogramowany jest aby sterowac¢ posuwem w ciggu 30 sekwencji.

Programowanie sekwencyjne jest aktywowane poprzez wejscie cyfrowe DI1.
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ST1: Naped jest uruchomiony w kierunku do przodu z zadawaniem Al1 (Al1 + 50% -
50%) oraz parg ramp nr 2. Stan zostanie przetgczony na nastepny gdy wartos¢
zadana zostanie osiggnieta. Wszystkie przekazniki oraz wyjscia analogowe sg
nieaktywne.

ST2: Naped przyspiesza zgodnie z zadawaniem Al1 + 15% (Al1 + 65% - 50%) oraz
1.5 s rampg czasowa. Stan zostanie przetgczony na nastepny gdy wartos¢ zadana
zostanie osiagnieta. Jezeli wartos¢ zadana nie zostanie osiagnieta w ciagu 2 sekund,
stan ten zostanie przetgczony do stanu 8 (ustawiony jako stan btedu).

ST3: Naped jest wyhamowany do wartosci zadanej Al1 + 10% (Al1 + 60% - 50%) z
rampg czasowg wynoszgcg 0 s 1). Stan zostanie przetgczony na nastepny gdy
wartos¢ zadana zostanie osiggnieta. Jezeli wartoS¢ zadana nie zostanie osiagnieta w
ciagu 0,2 sekund, stan ten zostanie przetgczony do stanu 8 (ustawiony jako stan
btedu).

ST4: Naped jest wyhamowany do wartosci zadanej Al1 - 15% (Al1 + 35% -50%) z
rampg czasowg wynoszgcg 1.5 s. Stan zostanie przetgczony na nastepny gdy
wartos¢ zadana zostanie osiggnieta. Jezeli wartoS¢ zadana nie zostanie osiagnieta w
ciagu %)sekund, stan ten zostanie przetgczony do stanu 8 (ustawiony jako stan
btedu)<’.

ST5: Naped przyspiesza zgodnie z zadawaniem Al1 -10% (Al1 + 40% -50%) z rampg
czasowg wynoszgcg 0 s 1). Stan zostanie przetgczony na nastepny gdy wartos¢
zadana zostanie osiggnieta. Licznik sekwencji zostat zwiekszony o 1. Jezeli licznik
sekwencji zostat przekroczony, stan zostanie przetgczony na stan 7 (sekwencja
ukonczona).

ST6: Zadawanie oraz rampy czasowe sg takie same jak dla stanu 2. Stan napedu
przetgczony zostanie natychmiast do stanu 2 (czas opdznienia O s).

ST7 (sekwencja ukonczona): Naped jest zatrzymany wedtug pary ramp 1. Wyjscie
cyfrowe DO jest aktywne. Jezeli program sekwencyjny jest deaktywowany poprzez
opadajgce zbocze na wejsciu cyfrowym DI1, nastepuje resetowanie do stanu 1.
Nowa komenda startu moze by¢ wydana poprzez wejscie cyfrowe DI1 lub przez
cyfrowe wejscia DI4 i DI5 (obydwa wejscia cyfrowe DI4 oraz DI5S muszg by¢
jednoczesnie aktywowane).

ST8 (stan btedu): Naped jest zatrzymany wedtg pary ramp 1. Wyjscie przekaznika
RO zostaje aktywowane. Jezeli program sekwencyjny jest deaktywowane poprzez
opadajgce zbocze na wejsciu cyfrowym DI1, nastepuje resetowanie do stanu 1.
Nowa komenda startu moze by¢ wydana poprzez wejscie cyfrowe DI1 lub przez
cyfrowe wejscia DI4 i DI5 (obydwa wejscia cyfrowe DI4 oraz DI5 muszg byc¢
jednoczesnie aktywowane).

1) Rampa czasowa 0 sekund = naped przyspiesza/hamuje tak szybko jak to mozliwe.

2) Warto$¢ zadana stanu musi zawiera¢ sie w przedziale 0...100%, tj. wyskalowana

wartos¢ Al1 musi byC z przedziatu 15...85%. If Al1 = 0 wartosci zadanej = 0% +
35% -50% = -15% < 0%.
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Parametr Nastawa Dodatkowe informacje

1002 EXT2 COMMANDS SEQ PROG Komendy start, stop, kierunek dla EXT2

1102 EXT1/EXT2 SEL EXT2 Aktywacja EXT2

1106 REF2 SELECT Al1+SEQ Dodawanie sygnatu wej. analogowego Al1 oraz

PROG wyjscia programowania sekwencyjnego jako
REF2

1201 CONST SPEED SEL | NOT SEL Deaktywacja predkosci statych

1401 RELAY OUTPUT 1 SEQ PROG Sterowanie wyjscia przekaznikowego RO
poprzez parametr 8423/.../8493

1601 RUN ENABLE NOT SEL Deaktywacja sygnatu Run Enable

1805 DO SIGNAL SEQ PROG Sterowanie wyjscia cyfrowego DO poprzez
parametr 8423/.../8493

2102 STOP FUNCTION RAMP Zatrzymanie wg rampy

2201 ACC/DEC 1/2 SEL SEQ PROG Rampa definiowana przez parametr
8422].../18452.

2202 ACCELER TIME 1 1s Para ramp 1 dla przyspieszania i hamowania

2203 DECELER TIME 1 Os

2205 ACCELER TIME 2 20s Para ramp 2 dla przyspieszania i hamowania

2206 DECELER TIME 2 20s

2207 RAMP SHAPE 2 5s Ksztatt ramp 2 przyspieszania i hamowania

3201 SUPERV 1 PARAM | 171 Nadzér licznika sekwenciji (sygnat 0171 SEQ
CYCLE CNTR)

3202 SUPERV 1 LIM LO 30 Dolny nadzorowany limit

3203 SUPERV 1 LIM HI 30 Gorny nadzorowany limit

8401 SEQ PROG ENABLE | EXT2 Programowanie sekwencyjne aktywne w EXT2

8402 SEQ PROG START | DI1 Aktywacja programu sekwencyjnego poprzez
wejscie cyfrowe (DI1)

8404 SEQ PROG RESET | DI1(INV) Resetowanie programu sekwencyjnego
poprzez podanie odwréconego sygnatu na
wejscie cyfrowe DI1(INV)

8406 SEQ LOGIC VAL 1 D4 Wartos¢ logiczna 1

8407 SEQ LOGIC OPER 1 | AND Operacja na warto$ciach logicznych 1i 2

8408 SEQ LOGIC VAL 2 DI5 Wartosc logiczna 2

8415 CYCLE CNT LOC ST5 TO NEXT | Aktywacja licznika sekwencji tj. licznik zwieksza
sie za kazdym razem gdy stan zmienia sie ze
stanu 5 na stan 6.

8416 CYCLE CNT RST STATE 1 Licznik sekwenciji jest resetowany podczas

zmiany stanu na stan 1.
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ST1 ST2 ST3 ST4 Dodatkowe
Par. Nastawa |Par. |Nastawa |Par. |Nastawa |Par. |Nastawa |informacje
8420 ST1 REF {50% 8430 |65% 8440 |60% 8450 |35% Warto$¢ zadana
SEL stanu
8421 ST1 START |8431 |START |8441 |START (8451 |START K_omendy_ bieg,
COMMANDS |FRW FRW FRW FRW kierunek i stop
8422 ST1 -0.2 8432 (1.5s 8442 (0s 8452 (1.5s Rampy czasowe
RAMP (ramp przyspieszania/ha
pair 2) mowania
8423 ST1 OUT |R=0,D=0,|8433 | AO=0 8443 |AO=0 8453 [AO=0 Sterowanie
CONTROL AO=0 przekaznikiem,
wyjsciem
cyfrowym i
analogowym
8424 ST1 Os 8434 (2 s 8444 (0.2 s 8454 |2 s Czas opdznienia
CHANGE DLY przetgczenia
stanu
8425 ST1 TRIG|ENTER |8435 |ENTER |[8445 |[ENTER |8455 |ENTER
TOST?2 SETPNT SETPNT SETPNT SETPNT Wyzwolenie
8426 ST1 TRIG [NOT SEL|8436 | CHANGE|8446 | CHANGE |8456 | CHANGE | zmiany stanu
TOSTN DLY DLY DLY
8427 ST1 STATE 1 |8437 |STATE 8 (8447 |STATE 8 (8457 |STATE 8
STATE N
ST5 ST6 ST7 ST8 Dodatkowe
Par. Nastawa |Par. |Nastawa |Par. |Nastawa |Par. |Nastawa |informacije
8460 ST5 REF |40% 8470 [65% 8480 {0% 8490 (0% Warto$¢ zadana
SEL stanu
8461 ST5 START 8471 |START |8481 |DRIVE 8491 |DRIVE Kpmendy bieg,
COMMANDS |FRW FRW STOP STOP kierunek i stop
8462 ST5 Os 8472 (1.5s 8482 (-0.1 8492 (-0.1 Rampy czasowe
RAMP (ramp (ramp przyspieszania/ha
pair 1) pair 1) mowania
8463 ST5 OUT [AO=0 8473 | AO=0 8483 |DO=1 8493 [RO=1 Sterowanie
CONTROL przekaznikiem,
wyjsciem
cyfrowym i

analogowym
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ST5 ST6 ST7 ST8 Dodatkowe

Par. Nastawa |Par. |Nastawa |Par. |Nastawa |Par. |Nastawa |informacje

8464 ST5 0.2s 8474 |10 s 8484 |0s 8494 [0 s Czas opoznienia

CHANGE DLY przetaczenia
stanu

8465 STHE TRIG|ENTER 8475 |NOT SEL|8485 |NOT SEL|8495 |LOGIC

TO ST6 SETPNT VAL )
Wyzwolenie

8466 STSTRIG |SUPRV1 |8476 | CHANGE| 8486 |LOGIC 8496 |NOT SEL |zmiany stanu

TOSTN OVER DLY VAL

8467 ST5 STATE 7 (8477 |STATE 2 (8487 |STATE 1 |8497 |STATE 1

STATE N

Funkcja Safe torque off (STO)
Patrz Dodatek: Safe torque off (STO) na stronie 399.
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Sygnaty biezace i parametry

Co zawiera ten rozdziat

W niniejszym rozdziale opisano sygnaty biezgce i parametry oraz podano wartosci
sygnatéw magistrali komunikacyjnej - rownowaznikow dla kazdego
sygnatu/parametru przemiennika. Rozdziat ten zawiera takze tabele z domys$inymi
wartosciami dla réznych makroaplikaciji.

Okreslenia i skréty

Okreslenie Definicja

Sygnat biezgcy |Sygnat zmierzony lub wyliczony przez przemiennik. Moze by¢ monitorowany
przez uzytkownika. Nie sg mozliwe nastawienia uzytkownika. Grupy 01...04
obejmujg sygnaty biezgce.

Def Ustawienie fabryczne parametru

Parametr Regulowane przez uzytkownika instrukcje dziatania napedu. Grupy 10...99
obejmujg parametry.

Uwaga: Wybdr wartosci parametru jest wyswietlany przez podstawowy panel
sterowania jako liczba catkowita. Np. dla parametru 71007 EXT1 COMMANDS
wybor COMM ukazywany jest jako wartos¢ 10 (rowna réwnowaznikowi
magistrali FbEQ).

FbEq Rownowaznik magistrali: Skalowanie pomiedzy wartoscig a liczbg catkowitg
zastosowang w magistrali szeregowe;.

E Odnosi sie do typow 01E- oraz 03E-

U Odnosi sie do typow 01U- oraz 03U-

Adresy magistrali komunikacyjnej

Patrz odpowiedni podrecznik uzytkownika dla poszczegdlnych adapteréw magistral:
FCAN-01 ->CANopen; FDNA-01 ->DeviceNet; FECA-01 ->EtherCAT, FENA-01 ->
Ethernet; FMBA-01 ->Modbus; FLON-01 ->LonWorks®; FPBA-01 ->PROFIBUS DP.
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Réownowazniki magistrali komunikacyjnej

Przyktad: Jezeli 2017 MAX TORQUE 1 (patrz strona 217) jest ustawiana przy
pomocy zewnetrznego systemu sterowania, liczba catkowita 1000 odpowiada
100.0%. Wszystkie odczytywane oraz wysytane wartosci sg ograniczone do 16 bitéw

(-32768...32767).

Nastawy fabryczne dla ré6znych makroaplikaciji

Przy wyborze danego makra aplikacyjnego (parametr 9902 APPLIC MACRO),
oprogramowanie przemiennika uaktualnia wartosci parametrow wyspecyfikowanych
w ponizszej tabeli. Tabela ta zawiera wartosci nastaw fabrycznych parametrow dla
roznych makroaplikacji. Dla pozostatych parametrow, nastawy domysine sg takie
same dla innych makraplikacji (pokazane w liscie parametréw zaczynajgcej sie na
stronie 185).

Indeks|Nazwa/ ABB 3-PRZE- [ALTERNA |POTENCJOM |REKA/ REGUL. |REGUL.
Wybér STANDARD |WODOWA |TYWNE SILNIKA AUTO PID MOMENTU
9902 |APPLIC 1= 2= 3= 4= 5= 6= 7=
MACRO ABB 3-WIRE ALTERNAT |\MOTOR HAND/AUT |PID TORQUE
STANDARD E POT O CONTROL |CTRL
1001 |EXT1 2=DI1,2 |4= 9=DI1F2R|2=DI1,2 |2=DI1,2 |1=DI1 2=DI1,2
COMMANDS DI1P2P 3
1002 |EXT2 0=NOT [0=NOT |0=NOT |0=NOT (21=DI54 |20=DI5 |2=DI1,2
COMMANDS |SEL SEL SEL SEL
1003 |DIRECTION (3= 3= 3= 3= 3= 1= 3=
REQUEST |REQUEST |REQUEST |REQUEST |REQUEST |FORWARD |REQUEST
1102 |EXT1/EXT2 0=EXT1 |0=EXT1 |0=EXT1 |[0=EXT1 |3=DI3 2=DI2 3=DI3
SEL
1103 |REF1 SELECT (1=Al1 1=Al1 1=Al1 12= 1=Al1 1=Al1 1=Al1
DI3U,4D(N
o)
1106 |REF2 SELECT |2=AI2 2=AI2 2=AI2 2=AI2 2=AI2 19= 2=A12
PID1OUT
1201 |CONST 9=DI3,4 |10=DI4,5 |9=DI3,4 |[5=DI5 0=NOT [3=DI3 4=Dl4
SPEED SEL SEL
1304 |MINIMUM Al2 11.0% 1.0% 1.0% 1.0% 20.0% 20.0% 20.0%
1501 |AO1 103 102 102 102 102 102 102
CONTENT SEL
1601 |RUN ENABLE |0=NOT |0=NOT |[0=NOT |0=NOT |0=NOT |4=Dl4 0=NOT
SEL SEL SEL SEL SEL SEL
2201 |ACC/DEC 1/2 |5=DI5 0=NOT |[5=DI5 0=NOT |0=NOT |0=NOT |[5=DI5
SEL SEL SEL SEL SEL
3201 |SUPERV 1 103 102 102 102 102 102 102
PARAM
3401 |SIGNAL1 103 102 102 102 102 102 102
PARAM
9904 |MOTOR CTRL |3= 1= 1= 1= 1= 1= 2=
MODE SCALAR: |VECTOR: |VECTOR: |VECTOR: |VECTOR: |VECTOR: |VECTOR:
FREQ SPEED SPEED SPEED SPEED SPEED TORQ

Uwaga: Mozliwe jest przypisanie kilku funkcji jednemu wejsciu (DI lub Al), i w takim
przypadku istnieje mozliwo$¢ konfliktu pomiedzy tymi funkcjami. Jednak w niektérych
przypadkach istnieje potrzeba przypisania kliku funkcji do jednego wejscia.
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Na przyktad w makroaplikacji ABB standard, DI3 oraz DI4 sg ustawione do
sterowania predkosciami statymi. Z drugiej strony mozna wybra¢ wartos¢ 6
(DI3U,4D) dla parametru 171703 REF1 SELECT. To oznacza btedng duplikacjie
funkcjonalnosci dla DI3 oraz Dl4: zaréwno predkosc¢ stata jak i przyspieszanie i
zwalnianie. Funkcja ktora nie jest uzywana musi by¢ wytgczona. W tym przypadku
wybor predkosci statych musi by¢ wytgczony poprzez nastawe parametru 1201
CONST SPEED SEL na NOT SEL albo na warto$¢ nie zwigzang z DI3 oraz DI4.

Nalezy takze pamietac¢ aby sprawdzi¢ fabryczne nastawy wybranej makroaplikaciji
podczas konfigurowania wejs¢ sterowniczych przemiennika czestotliwosci.
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Sygnaly aktualne
Sygnaty aktualne
Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis FbEq
01 PARAMETRY Podstawowe sygnaty dla monitorowania napedu (tylko do
EKSPLOATACYJNE odczytu).
0101 SPEED & DIR |Wyliczona predko$¢ silnika w obrotach na minute (rpm). 1=1rpm
Ujemna wartos¢ wskazuje na wirowanie w kierunku do tytu.
0102 SPEED Wyliczona predkos$¢ w obr/min 1=1rpm
0103 OUTPUT Wyliczona czestotliwos¢ wyjsciowa przemiennika w Hz. 1=0.1Hz
FREQ (Przy ustawieniu fabrycznym wyswietlana na panelu
sterowania w Trybie “Wyjscie”).
0104 CURRENT Pomierzony prad silnika w A. (Przy ustawieniu fabrycznym [(1=0.1 A
wyswietlana na panelu sterowania w Trybie “Wyjscie”).
0105 TORQUE Wyliczony moment silnika w procentach znamionowego 1=0.1%
momentu silnika.
0106 POWER Pomierzona moc silnika w kW. 1=0.1kW
0107 DC BUS Pomierzone napiecie szyny DC podawane w V DC. 1=1V
VOLTAGE
0109 OUTPUT Wyliczone napigcie silnika podawane w V AC. 1=1V
VOLTAGE
0110 DRIVE TEMP |Pomierzona temperatura modutu IGBT podawana w °C 1=0.1°C
0111 EXTERNAL Wartos¢ zad. zewnetrznego REF1 podawana w obr./min.  |1=0.1Hz
REF 1 (rpm) lub w Hz. Stosowane jednostki zalezg od ustawien /1 rpm
parametru 9904 MOTOR CTRL MODE .
0112 EXTERNAL Wartos¢ zadawania zewnetrznego REF2 podawana w 1=0.1%
REF 2 procentach. W zaleznosci od zastosowania, 100% moze
oznacza¢ maksymalng predkosc¢ silnika, znamionowy
moment silnika, lub maksimum procesu zadawania.
0113 CTRL Aktywne miejsce sterowania. (0) LOCAL; (1) EXT1; (2) 1=1
LOCATION EXT2. Patrz sekcja Sterowanie lokalne lub sterowanie
zewnetrzne na stronie 7123.
0114 RUN TIME (R) |Parametr ten pokazuje catkowity czas pracy przemiennika w 1=1h
godzinach. Czas jest liczony od momentu rozpoczecia
modulacji. Licznik ten moze b,yé wyzerowany przez jednoczesne
wcisniecie przyciskow DO GORY i DO DOtU panelu sterowania
w trybie ustawiania parametrow.
0115 KWH Licznik kWh. Maksymalna warto$¢ licznika wynosi 65535. Po jej |1 = 1 kWh
COUNTER (R) |przekroczeniu licznik zaczyna zliczanie od 0. Licznik ten moze
byg’: wyzerowany przez jednoczesne wcisniecie przyciskow DO
GORY i DO DOLU panelu sterowania w trybie ustawiania
parametrow.
0120 Al1 Wartos¢ wzgledna w procentach dla wej. analogowego Al1 |1 =0.1%
0121 Al 2 Warto$¢ wzgledna w procentach dla wej. analogowego Al2 |1 =0.1%
0124 AO 1 Wartos¢ sygnatu wyjscia analogowego AO w mA. 1=0.1 mA
0126 PID 1 OUTPUT [Wartos¢ sygnatu wyj. w % regulatora procesowego PID 1. |1 =0.1%
0127 PID 2 OUTPUT |Wartos¢ sygnatu wyjsciowego w % regulatora PID 2. 1=0.1%
0128 PID 1 SETPNT |Sygnat zadawania dla regulatora procesowego PID1. -

Stosowane jednostki zalezg od ustawien par.: 4006
UNITS, 4007 UNIT SCALE oraz 4027 PID 1 PARAM SET .
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis

0129 PID 2 SETPNT |Sygnat zadawania dla regulatora PID2. Stosowane -
jednostki zalezg od ustawien par.: 4106 UNITS oraz 4107
UNIT SCALE.
0130 PID 1 FBK Sygnat sprzezenia zwrotnego dla regulatora procesowego |-
PID1. Stosowane jednostki zalezg od nastaw par.: 4006
UNITS, 4007 UNIT SCALE oraz 4027 PID 1 PARAM SET.
0131 PID 2 FBK Sygnat sprzezenia zwrotnego dla regulatora PID2. -
Stosowane jednostki zalezg od ustawienh par.: 47106 UNITS
oraz 4107 UNIT SCALE.
0132 PID 1 Uchyb regulatora PID1, tj. réznica pomiedzy wartoscig -
DEVIATION  |zadang a warto$cig biezaca. Stosowane jednostki zalezg od
ustawien parametréw 4006 UNITS, 4007 UNIT SCALE oraz
4027 PID 1 PARAM SET .
0133 PID 2 Uchyb regulatora PID2, tj. r6znica pomiedzy wartoscig -
DEVIATION zadang a wartoscig biezgcg. Stosowane jednostki zalezg od
ustawien parametrow 47106 UNITS oraz 4107 UNIT SCALE.
0134 COMM RO Wyjscie przekaznikowe Stowa sterowania poprzez 1=1
WORD magistrale kom. (zapis dziesietny). Patrz opis par.7401
RELAY OUTPUT 1.
0135 1COMM VALUE |Dane otrzymywane z magistrali komunikacyjne;. 1=1
0136 gOMM VALUE |[Dane otrzymywane z magistrali komunikacyjne;. 1=1
0137 PROCESS Zmienna procesowa 1 zdefiniowana przez parametry grupy |-
VAR 1 34 WYSWIETLACZ
0138 PROCESS Zmienna procesowa 2 zdefiniowana przez parametry grupy |-
VAR 2 34 WYSWIETLACZ
0139 PROCESS Zmienna procesowa 3 zdefiniowana przez parametry grupy |-
VAR 3 34 WYSWIETLACZ
0140 RUN TIME tgczny czas biegu przemiennika w tysigcach godzin pracy |1 =0.01
(kh). Licznik dziata podczas biegu przemiennika. Licznik nie |kh
moze byc wyzerowany.
0141 MWH Licznik MWH. Maksymalna wartosc licznika wynosi 65535. |1 =
COUNTER Po jej przekroczeniu licznik zaczyna zliczanie od 0. Licznik |MWh
ten nie moze zosta¢ wyzerowany.
0142 REVOLUTION |[Licznik obrotéw silnika (miliony obrotéw). Licznik moze by¢ |1 =
CNTR wyzerowany poprzez jednoczesne wcisnigcie przyciskow  |Mrev
GORA i DOL, gdy panel jest w Trybie Parametrow.
0143 DRIVE ON Czas (w dniach) zasilania karty sterowania. Licznik nie 1=
TIME HI moze by¢ wyzerowany. days
0144 DRIVE ON Czas zasilania karty sterowania w 2 sek. impulsach (30 1=2s
TIME LO impulsow = 60 sekund). Licznik nie moze by¢ wyzerowany.
0145 MOTOR TEMP |Pomierzona temperatura silnika. Stosowane jednostki 1=1
zalezg od typu czujnika wybranego przy pomocy
parametrow grupy 35 POMIAR TEMP. SILNIKA .
0146 MECH ANGLE |Wyliczony kat 1=1
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Sygnaly aktualne

Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis FbEq
0147 MECH REVS |Obroty tj. obroty watu silnika wyliczone przy pomocy 1=
enkodera.
0148 Z PLS Detektor pulsu zerowego enkodera. 0 = nie wykryty, 1 = 1=1
DETECTED wykryty.
0150 CB TEMP Temperatura karty sterujgcej przemiennika czestotliwosci, w |1 =0.1 °C
stopniach Celsjusza (0.0...150.0 °C).
0158 PID COMM Dane otrzymane z mogistrali dla sterowania PID (PID1 oraz |1 =1
VALUE 1 PID2)
0159 PID COMM Dane otrzymane z magistrali dla sterowania PID (PID1 oraz |1 =1
VALUE 2 PID2)
0160 DI 1-5 STATUS |Stan wejs¢ cyfrowych. Przyktad: 10000 = DI1 jest
aktywowane, DI2...DI5 sg nieaktywowane.
0161 Egllé%E INPUT [Wartos¢ czestotliwosci wejsciowej podawana w Hz. 1=1Hz
0162 RO STATUS Stan wyjscia przekaznikowego 1. 1 = RO wzbudzone, 0= |1 =1
RO odwzbudzone.
0163 TO STATUS Stan wyjscia tranzystor., kiedy jest ono stosowane jako |1 =1
wyjscie cyfrowe.
0164 TO Czestotliwos¢ wyjscia tranzystorowego, kiedy wyjscie 1=1Hz
FREQUENCY tranzystorowe jest uzywane jako wyjscie czestotliwosci.
0165 TIMER VALUE |Wartos¢ timera (licznika czasowego) dla start/stop. Patrz |1 =0.01s
opis grupy parametréw 719 TIMER | LICZNIK.
0166 COUNTER Wartos$¢ licznika impulséw dla licznika start/stop. Patrz opis |1 =1
VALUE grupy parametrow 19 TIMER | LICZNIK.
0167 SEQ PROG Stowo stanu sekwencji programowej: 1=1
STS Bit 0 = ENABLED (DOZWOLONY) (1 = dozwolony)
Bit 1 = STARTED (URUCHOMIONY)
Bit 2 = PAUSED (WSTRZYMANY)
Bit 3 = LOGIC VALUE (WARTOSC LOGICZNA) (operacja
logiczna zdefiniowana przy pomocy parametrow
8406...8410).
0168 SEQ PROG Aktywny stan programowania sekwencyjnego. 1...8 =stan |1 =1
STATE 1..8.
0169 SEQ PROG Licznik czasu biezgcego stanu Programowania 1=2s
TIMER sekewncyjnego.
0170 SEQPROG AO |Wartosci sterowania wyjscia analogowego zdefiniowane za (1 =0.1%
VAL pomocg programowania sekwencyjnego. Patrz opis
parametru 8423 ST1 OUT CONTROL.
0171 SEQ CYCLE Uruchomiony timer kolejnosci programowania 1=1
CNTR sekwencyjnego. Patrz opis parametréw 8415 CYCLE CNT
LOC oraz 8416 CYCLE CNT RST.
0172 ABS TORQUE |Wyliczona wartos¢ bezwzgledna momentu silnika wyrazona (1 = 0.1%

w % znamionowego momentu silnika.
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Sygnaty aktualne

Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis FbEq
0173 RO 2-4 Stan przekaznikéw opcjonalnego modutu MREL-01. Patrz
STATUS MREL-01 relay output extension module user's manual

(BAUA0000035974 [j.angielski]). Przyktad: 100 = RO 2

wzbudzony, RO 3 oraz RO 4 odwzbudzone.

0179 BRAKE Sterowanie wektorowe: Wartos¢ momentu (0...180% 1=0.1%
TORQUE MEM | znamionowego monentu silnika) zapisana przed

zadziataniem hamulca mechanicznego.

Sterowanie skalarne: Wartos¢ pradu (0...180%

znamionowego pradu silnika) zapisana przed zadziataniem

hamulca mechanicznego.

Ta wartos¢, momentu albo pradu, jest uzywana gdy naped
jest wystartowany. Patrz par. 4307 BRK OPEN LVL SEL.

0180 ENC Monitoruje synchronizacje zmierzonej z oszacowang 1=1
SYNCHRONIZ | 50zycjg dla silnikow z magnesami trwatymi. 0 = NOT SYNC,
ED -
1=SYNC.
03 FB SYGNALY Stowa danych stuzgce do monitorowania magistrali
BIEZACE komunikacyjnej (tylko do odczytu). Kazdy sygnat jest 16-

bitowym stowem danych.

Stowa danych sg wyswietlane na panelu w formacie
heksadecymalnym.

0301 FB CMD 16-bitowe stowo danych. Patrz Profil komunikacyjny DCU
WORD 1 na stronie 320.

0302 FB CMD 16-bitowe stowo danych. Patrz Profil komunikacyjny DCU
WORD 2 na stronie 320

0303 FB STS WORD | 16-bitowe stowo danych. Patrz Profil komunikacyjny DCU
1 na stronie 320.

0304 FB STS WORD |16-bitowe stowo danych. Patrz Profil komunikacyjny DCU
2 na stronie 320

0305 FAULT WORD | 16-bitowe stowo danych. Opis mozliwych zdarzen w oraz
1 Srodkow zaradczych i rwnowaznikdéw magistrali, patrz

rozdziat Sledzenie btedéw na stronie 335.
Bit 0 = OVERCURRENT
Bit 1 = DC OVERVOLT
Bit 2 = DEV OVERTEMP
Bit 3 = SHORT CIRC

Bit 4 = zarezerwowane
Bit 5= DC UNDERVOLT
Bit6 = Al1 LOSS

Bit7 = AlI2 LOSS

Bit 8 = MOT OVERTEMP
Bit 9 = PANEL LOSS

Bit 10 = /D RUN FAIL

Bit 11 = MOTOR STALL
Bit 12 = CB OVERTEMP
Bit 13 = EXT FAULT 1
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Sygnaly aktualne

Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis

Bit 14 = EXT FAULT 2

Bit 15 = EARTH FAULT

FbEq

0306 FAULT WORD
2

16-bitowe stowo danych. Opis mozliwych zdarzen oraz
srodkow zaradczych i rownowaznikow magistrali, patrz
rozdziat Sledzenie btedéw na stronie 335.

Bit 0 = UNDERLOAD

Bit 1 = THERM FAIL

Bit 2...3 = Zarezerwowany

Bit 4 = CURR MEAS

Bit 5 = SUPPLY PHASE

Bit 6 = ENCODER ERR

Bit 7 = OVERSPEED

Bit 8...9 = Zarezerwowany

Bit 10 = CONFIG FILE

Bit 11 = SERIAL 1 ERR

Bit 12 = EFB CON FILE. Btad odczytu pliku konfiguracyjnego

Bit 13 = FORCE TRIP

Bit 14 = MOTOR PHASE

Bit 15 = OUTP WIRING

0307 FAULT WORD
3

16-bitowe stowo danych. Opis mozliwych zdarzen oraz
srodkow zaradczych i rownowaznikow magistrali, patrz
rozdziat Sledzenie btedéw na stronie 335.

0308 ALARM WORD
1

Bit 0...2 Zarezerwowany

Bit 3 = INCOMPATIBLE SW

Bit 4 = SAFE TORQUE OFF

Bit5=STO71 LOST

Bit6 = STO2 LOST

Bit 7...10 Zarezerwowany

Bit 11 = CB ID ERROR

Bit 12 = DSP STACK ERROR

Bit 13 = DSP T1 OVERLOAD...DSP T3 OVERLOAD

Bit 14 = SERF CORRUPT | SERF MACRO

Bit 15 = PAR PCU 1/ PAR PCU 2/ PAR HZRPM | PAR Al
SCALE | PAR AO SCALE | PAR FBUSMISS | PAR
CUSTOM U/F

16-bitowe stowo danych. Opis mozliwych zdarzenh oraz
Srodkdéw zaradczych i rownowaznikdw magistrali, patrz
rozdziat Sledzenie btedéw na stronie 335.

Alarm moze by¢ zresetowany przez wyzerowanie catego
stowa alarmu: Wpisac¢ zero dla stowa alarmu.

Bit 0 = OVERCURRENT

Bit 1 = OVERVOLTAGE
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Sygnaly aktualne
Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis FbEq
Bit 2 = UNDERVOLTAGE

Bit 3 = DIR LOCK

Bit4 = /0 COMM

Bit5 = Al1 LOSS

Bit6 = AI2 LOSS

Bit 7 = PANEL LOSS

Bit 8 = DEVICE OVERTEMP
Bit9 = MOTOR TEMP

Bit 10 = UNDERLOAD

Bit 11 = MOTOR STALL

Bit 12 = AUTORESET

Bit 13...15 = Zarezerwowany

0309 ALARM WORD |16-bitowe stowo danych. Opis mozliwych zdarzen oraz
2 Srodkéw zaradczych i rwnowaznikdéw magistrali, patrz

rozdziat Sledzenie btedéw na stronie 335.

Alarm moze by¢ zresetowany przez wyzerowanie catego

stowa alarmu: Wpisa¢ zero dla stowa alarmu.

Bit 0 = Zarezerwowany

Bit 1 = PID SLEEP

Bit 2 = ID RUN

Bit 3 = Zarezerwowany

Bit 4 = START ENABLE 1 MISSING
Bit 5 = START ENABLE 2 MISSING
Bit 6 = EMERGENCY STOP

Bit 7 = ENCODER ERROR

Bit 8 = FIRST START

Bit 9 = INPUT PHASE LOSS

Bit 10...11 = Zarezerwowany

Bit 12 = MOTOR BACK EMF

Bit 13 = SAFE TORQUE OFF

Bit 14...15 = Zarezerwowany

04 HISTORIA Historia btedéw (tylko do odczytu)
BLEDOW
0401 LAST FAULT |Kod magistrali dla ostatniego btedu. Patrz rozdziat 1=1

Sledzenie btedéw na stronie 335 odnosnie kodéw. 0 =
Historia btedéw zostata wyczyszczona (na panelu
wyswietlane jest = NO RECORD).

0402 FAULT TIME 1 |Dzien, w ktérym wystgpit ostatni zarejestrowany btad. 1=
Format: Data, jesli aktywny jest zegar czasu rzeczywistego. |days
/ Liczba dni jaka uptyneta od podania zasilania do
przemiennika, jesli zegar czasu rzeczywistego nie jest
uzywany albo nie zostat ustawiony.
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Sygnaly aktualne

Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis FbEq
0403 FAULT TIME 2 |Czas, w ktérym wystgpit ostatni zarejestrowany btad. 1=2s
Format dla zaawansowanego panelu sterowania: Czas
rzeczywisty (gg:mm:ss), jesli aktywny jest zegar czasu
rzeczywistego. Czas jaki uptynat od podania zasilania do
przemiennika (gg:mm:ss) minus petna liczba dni ustalona
przy pomocy sygnatu 0402 FAULT TIME 1) je$li zegar czasu
rzeczywistego nie jest uzywany albo nie zostat ustawiony.
Format w podstawowym panelu sterowania: Czas jaki minat
po wigczeniu zasilania w 2-sekundowych pulsach (minus
cate dni okreslone przez sygnat 0402 FAULT TIME 1).
30 pulséw = 60 sekund. Np. wartos¢ 515 odpowiada
17 minutom i 8 sekundom (= 514/30).
0404 SPEED AT FLT |Predkos¢ silnika w obr./min. (rpm) w momencie, gdy 1=1rpm
nastgpit ostatni zarejestrowany btad.
0405 FREQ AT FLT |Czestotliwo$¢ w Hz w chwili, gdy nastgpit ostatni 1=0.1Hz
zarejestrowany bfad.
0406 VOLTAGE AT |Napiecie szyny DC w V DC w momencie, gdy nastgpit 1=01V
FLT ostatni zarejestrowany bifad.
0407 CURRENT AT |Prad silnika w A w momencie, gdy nastgpit ostatni 1=01A
FLT zarejestrowany btad.
0408 TORQUE AT  [Moment silnika w % znamionowego momentu silnika w 1=01%
FLT chwili, gdy nastgpit ostatni zarejestrowany btad.
0409 STATUS AT Stan napedu (stowo kodowe w formacie heksagonalnym) w
FLT momencie, gdy nastapit ostatni zarejestrowany btad.
0412 PREVIOUS Kod przedostatniego zarejestrowanego btedu. Patrz 1=1
FAULT 1 rozdziat Sledzenie btedéw na stronie 335 odnosnie kodow.
0413 PREVIOUS Kod trzeciego od konca zarejestrowanego btedu. Patrz 1=1
FAULT 2 rozdziat Sledzenie btedéw na stronie 335 odno$nie kodow.
0414 DI 1-5 AT FLT [Stan (binarny) wejs¢ cyfrowych DI1...5 w chwili, gdy

nastgpit ostatni zarejestrowany btad.
Przyktad: 10000 = DI1 zatgczony, DI2...DI5 sg wytaczone.
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Parametry
Wszystkie parametry
Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/FbEq
10 START/STOP/ Grupa ta definiuje zewnetrzne zrodta sterowania dla
KIERUNEK komend start, stop i kierunek obrotow
1001 EXT1 Definiuje potgczenia oraz zrédto komend start, stop i DI1,2
COMMANDS  |kierunek obrotéw dla zewnetrznego miejsca sterowania 1
(EXT1).

Uwaga: Sygnat startu musi by¢ skasowany jezeli naped
zostat zatrzymany przy pomocy STO (Safe torque off) (patrz
parametr 3025 STO OPERATION) lub stopu
bezpieczenstwa (patrz parametr 2109 EMERG STOP SEL).

NOT SEL Brak zrodta polecen start, stop oraz kierunek. 0

—_—

DI1 Komendy start i stop podawane poprzez wejscie cyfrowe
DI1. 0 = “stop”, 1 = “start”. Kierunek jest wybierany przy
pomocy parametru 7003 DIRECTION (nastawa REQUEST
= FORWARD).

DI1,2 Komendy start i stop podawane poprzez wejscie cyfrowe 2
DI1. 0 =“stop”, 1 = “start”. Kierunek wybierany przy pomocy
wejscia cyfrowego DI2. 0 = “do przodu”, 1 = “do tytu”. Aby
umozliwi¢ sterowanie kierunkiem obrotéw, parametr 1003
DIRECTION nastawa musi by¢ REQUEST.

DIM1P,2P Polecenie startu realizowane przyciskiem impulsowym przez 3
wejscie cyfrowe DI1. 0 -> 1: “Start”. (W celu wystartowania
napedu, wejscie cyfrowe DI2 musi by¢ aktywowane wczesniej
od podania impulsu na DI1.)

Polecenie stopu realizowane przyciskiem impulsowym przez
wejscie cyfrowe DI2. 1 -> 0: “Stop”. Kierunek jest wybierany
przy pomocy parametru 1003 DIRECTION (nastawa REQUEST
= FORWARD).

Uwaga: Gdy wejscie stop (DI2) jest nieaktywne (brak sygnatu),
przyciski start/stop na panelu sg nieaktywne.

DIMP,2P,3 Polecenie startu realizowane przyciskiem impulsowym przez 4
wejscie cyfrowe DI1. 0 -> 1: “Start”. (W celu wystartowania
napedu, wejscie cyfrowe DI2 musi by¢ aktywowane wczesniej
od podania impulsu na DI1.)

Polecenie stopu realizowane przyciskiem impulsowym przez
wejscie cyfrowe DI2. 1 -> 0: “Stop”. Kierunek jest wybierany
przy pomocy DI3. 0 = do przodu, 1 = do tytu. Aby sterowaé
kierunkiem, parametr 1003 DIRECTION musi by¢ ustawiony na
REQUEST.

Uwaga: Gdy wejscie stop (DI2) jest nieaktywne (brak sygnatu),
przyciski start/stop na panelu sg nieaktywne.

DI1P,2P,3P Start do przodu, impuls na DI1. 0 -> 1: Start do przodu. Start do |5
tytu, impuls na DI2. 0 -> 1: Start do tytu. (W celu wystartowania
napedu, wejscie cyfrowe DI3 musi by¢ aktywowane wczesniej
od podania impulsu na DI1/DI2). Stop, impuls na DI3. 1 -> 0:
Stop. Aby sterowac kierunkiem, parametr 7003 DIRECTION
musi by¢ ustawiony na REQUEST.

Uwaga: Gdy wejscie stop (DI3) jest nieaktywne (brak sygnatu),
przyciski start/stop na panelu sg nieaktywne.
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Wszystkie parametry

Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/FbEq

KEYPAD

Komendy start, stop i kierunek podawane poprzez panel
sterowania przy aktywnym miejscu sterowania EXT1. Aby
umozliwi¢ sterowanie kierunkiem obrotéw, parametr 1003
DIRECTION musi by¢ ustawiony na REQUEST.

8

DIMF2R

Komendy start, stop i kierunek podawane przez wejscia
cyfrowe DI1iDI2. .

DI DI2

Dzialanie

0 0 ([Stop

1 0 |[Start do przodu
0 1

1 1

Start do tytu
Stop

Parametr 7003 DIRECTION musi by¢ ustawiony na
REQUEST.

COMM

Zrodtem komend start i stop jest interfejs magistrali, tj. stowo
sterowania 0301 FB CMD WORD 1 bity 0...1. Stowo sterowania
przesytane jest przez sterownik magistrali poprzez adapter
magistrali lub magistrale komunikacji szeregowej (Modbus)
wbudowang w przemienniku. Odnosnie bitéw stéw sterowania,
patrz sekcja Profil komunikacyjny DCU na stronie 320.

TIMED FUNC 1

Sterowanie start/stop za pomocg regulatora czasowego.
Funkcja czas. 1 aktywna = “start”, funkcja czas. 1
nieaktywna = “stop”. Patrz opis grupy parametrow 36
FUNKCJE CZASOWE.

TIMED FUNC 2

Patrz wybor TIMED FUNC 1.

12

TIMED FUNC 3

Patrz wybor TIMED FUNC 1.

13

TIMED FUNC 4

Patrz wybor TIMED FUNC 1.

14

DI5

Komendy start i stop podawane poprzez wejscie cyfrowe DI5. 0 =
“stop”, 1 = “start”. Kierunek jest wybierany przy pomocy parametru
1003 DIRECTION (nastawa REQUEST = FORWARD).

20

DI5,4

Komendy start i stop podawane poprzez wejscie cyfrowe
DI5. 0 = “stop”, 1 = “start”. Kierunek wybierany przy pomocy
wejscia cyfrowego DI4. 0 = "do przodu", 1 = "do tytu". Aby
umozliwié sterowanie kierunkiem obrotéw, parametr7003
DIRECTION musi by¢ ustawiony na REQUEST.

21

TIMER STOP

Stop po uptywie czasu zwtoki zdefiniowanego parametrem
1901 TIMER DELAY . Start po sygnale startu timera. Zrodto
sygnatu wybierane przy pomocy par. 1902 TIMER START.

22

TIMER START

Start po uptywie czasu zwioki zdefiniowanego parametrem
1901 TIMER DELAY. Stop kiedy timer zostat wyzerowany
przy pomocy parametru 1903 TIMER RESET.

23

COUNTER
STOP

Stop gdy zostato przekroczone ograniczenie licznika
zdefiniowane parametrem 1905 COUNTER LIMIT . Start po
sygnale startu licznika. Zrédto sygnatu wybierane przy pomocy
parametru 1911 CNTR S/S COMMAND.

24

COUNTER
START

Start gdy zostato przekroczone ograniczenie licznika
zdefiniowane parametrem 7905 COUNTER LIMIT. Stop po
sygnale stopu licznika. Zrédto sygnatu wybierane przy pomocy
parametru71911 CNTR S/S COMMAND.

25
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Def/FbEq

SEQ PROG Komendy start, stop i kierunek podawane za pomocg 26
Programowania sekwencyjnego. Patrz opis grupy
parametréw 84 PROG. SEKWENCYJNE.
1002 EXT2 Definiuje potgczenia oraz zrédto komend start, stop i NOT SEL
COMMANDS  |kierunek obrotow dla zewnetrznego miejsca sterowania 2
(EXT 2).
Patrz opis parametru 71007 EXT1 COMMANDS.
1003 DIRECTION Parametr ten umozliwia sterowanie kierunkiem obrotow REQUES
silnika lub stuzy do wyboru kierunku obrotow. T
FORWARD Wybor kierunku "do przodu" 1
REVERSE Wybor kierunku "do tytu" 2
REQUEST Dopuszczenie sterowania kierunkiem obrotéw silnika. 3
1010 JOGGING SEL |Definiuje sygnat aktywujgcy funkcje impulsowania. Patrz NOT SEL
sekcja Impusowanie (Jogging) na stronie 160.
DI1 Wej. cyfrowe DI1. 0 =f. jogging nieaktywna, 1 = f. jogging |1
aktywna.
DI2 Patrz wybor DI1. 2
DI3 Patrz wybor DI1. 3
Dl4 Patrz wybér DI1. 4
DI5 Patrz wybor DI1. 5
COMM Interfejs magistrali jako zrédto aktywaciji funkcji 6
impulsowania 1 lub 2, tj. stowo sterujgce 0302 FB CMD
WORD 2 FB CMD WORD 2 bity 20 oraz 21. Stowo
sterujgce jest wysytane ze sterownika magistrali poprzez
modut adaptera magistrali lub wewnetrzng magistrale
(Modbus) do przemiennika. Opis bitéw stowa sterowania,
patrz sekcja Profil komunikacyjny DCU na stronie 320.
NOT SEL Nie wybrano 0
DI1(INV) Odwrocone wej. cyfrowe DI1. 1 = f. jogging nieaktywna, 0 = |-1
f. jogging aktywna.
DI2(INV) Patrz wybér DI1(INV). -2
DI3(INV) Patrz wybér DI1(INV). -3
DI4(INV) Patrz wybér DI1(INV). -4
DI5(INV) Patrz wybér DI1(INV). -5
11 WYBOR Parametry tej grupy definiujg typ zadawania z panelu,
ZADAWANIA wybor lokalizacji zewnetrznego miejsca sterowania oraz
zrodta zadawania i limity.

1101 KEYPAD REF  |Wybor typu zadawania w trybie sterowania lokalnego. REF1(Hz/
SEL rom)
REF1(Hz/rpm) |Zadawanie w obr/min. Zadawanie czestotliwosci (Hz) jezeli |1

parametr 9904 MOTOR CTRL MODE ma nastawe
SCALAR: FREQ.
REF2(%) Zadawanie w % 2

1102 E)E('II_'HEXTZ Definiuje zrodto, z ktérego przemiennik odczytuje sygnat EXT1

stuzgcy do wyboru pomiedzy dwoma miejscami sterowania
zewnetrznego, EXT1 lub EXT2.
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Wszystkie parametry

Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/lFbEq
EXT1 Aktywne jest miejsce sterowania EXT 1. Parametry 1001 0
EXT1 COMMANDS oraz 1103 REF1 SELECT definiujg
zrodto sygnatu sterowania.
DI1 Wejscie cyfrowe DI1. 0 = EXT1, 1 = EXT2. 1
DI2 Patrz wybor DI1. 2
DI3 Patrz wybér DI1. 3
Dl4 Patrz wybor DI1. 4
DI5 Patrz wybér DI1. 5
EXT2 Aktywne jest miejsce sterowania EXT 2. Parametry 1002 |7
EXT2 COMMANDS and 1106 REF2 SELECT definiujg
zrodto sygnatu sterowania.
COMM Do wyboru miejsca sterowania EXT1/EXT2 stosowany jest |8
interfejs magistrali, tj. stowo sterowania 0301 FB CMD
WORD 1 bit 5 (dla profilu ABB drives 56319 EFB PAR 19
bit 11). Stowo Sterowania przesytane jest przez sterownik
magistrali poprzez adapter magistrali lub magistrale
komunikacji szeregowej (Modbus) wbudowang w
przemienniku. Odno$nie bitéw Stéw Sterowania, patrz
sekcje Profil komunikacyjny DCU na stronie 320 oraz Profil
komunikacyjny ABB Drives na stronie 315.
TIMED FUNC 1|Wybér miejsca sterowania EXT1/EXT2 za pomocg 9
regulatora czasowego. Funkcja czasowa 1 aktywna =
EXT2, funkcja czasowa 1 nieaktywna = EXT1. Patrz grupa
parametrow 36 FUNKCJE CZASOWE.
TIMED FUNC 2 |Patrz wybér TIMED FUNC 1. 10
TIMED FUNC 3|Patrz wybor TIMED FUNC 1. 11
TIMED FUNC 4 |Patrz wybér TIMED FUNC 1. 12
DI1(INV) Odwrécone wejscie cyfrowe DI1. 1 = EXT1, 0 = EXT2. -1
DI2(INV) Patrz wybér DI1(INV). -2
DI3(INV) Patrz wybor DI1(INV). -3
DI4(INV) Patrz wybér DI1(INV). -4
DI5(INV) Patrz wybor DI1(INV). -5
1103 REF1 SELECT [Wybor Zzrodta sygnatu dla zadawania zewnetrznego REF1. |A/1
Patrz sekcja Schemat blokowy: Wybor zrodta zadawania
dla EXT1 na stronie 125.
KEYPAD Panel sterowania 0
Al1 Wejscie analogowe Al1. 1
Al2 Wejscie analogowe Al2. 2
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Wszystkie parametry
Nr Nazwa/Wartos¢ Opis Def/FbEq
Al1/JOYST Wejscie analogowe Al1 skonfigurowane do sterowania 3
napedu jako joystick. Minimalny sygnat wejsciowy powoduje
bieg silnika przy maksymalnym zadawaniu w kierunku "do
tytu", maksymalny sygnat wejsciowy przy maksymalnym
zadawaniu - w kierunku "do przodu". Minimum i maksimum
zadawania zdefiniowane sg przy pomocy parametrow 77104
REF1 MIN oraz 1105 REF1 MAX.
Uwaga: Parametr 17003 DIRECTION musi by¢ ustawiony na
REQUEST.

Zad.predk. Par. 1301 = 20%, par 1302 = 100%
(REF1)

mosy - — O
11041

0
1104

-1105 T Histereza 4%
2V/4mA 6 10V/20mA petnej skali

A OSTRZEZENIE Jesli parametr1301 MINIMUM Al1
jest ustawiony na 0 V oraz nastgpi zanik wejsciowego
sygnatu analogowego (tj. 0 V), kierunek obrotow silnika jest
ustawiany na petny bieg “do tytu”. W celu aktywowania
btedu w przypadku zaniku sygnatu wejscia analogowego,
ponizsze parametry nalezy ustawi¢ w nastepujgcy sposoéb:
Nastawi¢ param. 1301 MINIMUM Al1 na 20% (2 V or 4 mA).
Nastawi¢ param. 3021 Al1 FAULT LIMIT na 5% lub wyze;.
Nastawi¢ param.3001 AI<MIN FUNCTION na FAULT.

Al2/JOYST Patrz wybér Al1/JOYST. 4

DI3U,4D(R) Wejscie cyfrowe DI3: Zwigekszanie zadawania. Wejscie 5
cyfrowe Dl4: Zmniejszanie zadawania. Polecenie Stop
resetuje (kasuje) zadawanie do zera. Parametr 2205
ACCELER TIME 2 def. wspoétczynnik zmiany zadawania.

DI3U,4D Wejscie cyfrowe DI3: Zwiekszanie zadawania. Wejscie cyfrowe |6
Dl4: Zmniejszanie zadawania. Program zapamietuje aktywne
zadawanie predkosci (polecenie Stop nie podowoduje
kasowania zadawania do zera). Kiedy naped zostaje
uruchomiony ponownie, silnik jest rozpedzany (przy wybrane;j
rampie zadawania) do zapamietanej przy ostatnim zatrzymaniu
predkosci zadanej. Parametr 2205 ACCELER TIME 2 def.
wspotczynnik zmiany zadawania.

COMM Zadawanie REF1 z magistrali komunikacyjnej 8

COMM+AI1 Suma sygnatéw zadawania REF1 z magistrali 9
komunikacyjnej i wejscia analogowego Al. Patrz sekcja
Wybor zadawania i korekcja na stronie 308.

COMM*AI1 lloczyn sygnatéw zadawania REF1 z magistrali 10
komunikacyjnej i wejscia analogowego Al1. Patrz sekcja
Wybor zadawania i korekcja na stronie 308.
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Wszystkie parametry

Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis

DI3U,4D(RNC)

Wejscie cyfrowe DI3: Zwiekszanie zadawania. Wejscie
cyfrowe DI4: Zmniejszanie zadawania. Polecenie Stop
resetuje (kasuje) zadawanie do zera. Zadawanie nie jest
zapamietywane, jesli zmienia sie zrodto zadawania (z EXT1
na EXT 2, z EXT 2 na EXT1 lub z LOC na REM). Parametr
2205 ACCELER TIME 2 definiuje wspoétczynnik zmiennosci
zadawania.

Def/FbEq
11

DI3U,4D(NC)

Wejscie cyfrowe DI3: Zwiekszanie zadawania. Wejscie
cyfrowe DI4: Zmniejszanie zadawania. Program
zapamietuje aktywne zadawanie predkosci (polecenie Stop
nie podowoduje kasowania zadawania do zera). Zadawanie
nie jest zapamietywane, jesli zmienia sie zrédto zadawania
(z EXT1 na EXT2, z EXT2 na EXT1 lub z LOC na REM).
Kiedy naped zostaje uruchomiony ponownie, silnik jest
rozpedzany (przy wybranej rampie zadawania) do
zapamietanej przy ostatnim zatrzymaniu predkosci zadane;.
Parametr 2205 ACCELER TIME 2 definiuje wspotczynnik
zmiennosci zadawania.

12

Al1+Al2

Zadawanie jest wyliczane zgodnie z ponizszym wzorem:
REF = Al1(%) + Al2(%) - 50%

14

Al1*Al2

Zadawanie jest wyliczane zgodnie z ponizszym wzorem:
REF = Al1(%) - (Al2(%) / 50%)

15

Al1-Al2

Zadawanie jest wyliczane zgodnie z ponizszym wzorem:
REF = Al1(%) + 50% - Al2(%)

16

Al1/AI12

Zadawanie jest wyliczane zgodnie z ponizszym wzorem:
REF = Al1(%) - (50% / Al2 (%))

17

KEYPAD(RNC)

Panel sterowania jako zrédto zadawania. Komenda Stop
kasuje zadawanie do zera (R - reset). Zadawanie nie jest
zapisywane jezeli zrodto zad. zostaje zmienione (z EXT1 na
EXT2, z EXT2 na EXT1).

20

KEYPAD(NC)

Panel sterowania jako zrodto zadawania. Komenda Stop nie
kasuje zadawania do zera (R - reset). Zadawanie nie jest
zapisywane jezeli zrodto zad. zostaje zmienione (z EXT1 na
EXT2, z EXT2 na EXT1).

21

DI14U,5D

Patrz wybor DI3U,4D.

30

DI4U,5D(NC)

Patrz wybér DI3U,4D(NC).

31

FREQ INPUT

Wejscie czestotliwosciowe

32

SEQ PROG

Wyjscie sekwencji programowej. Patrz opis parametru 8420
ST1 REF SEL.

33

Al1+SEQ
PROG

Dodawanie wejscia analogowego Al1 i wyjscia Programu
sekwencyjnego.

34

AlI2+SEQ
PROG

Dodawanie wejscia analogowego Al2 i wyjscia Programu
sekwencyjnego.

35

1104 REF1 MIN

Definiuje minimalng warto$¢ dla zadawania zewnetrznego
REF1. Opowiada minimalnemu ustawieniu stosowanego
sygnatu zrédtowego.

0.0Hz/
1rpm
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis

0.0...500.0 Hz/
0...30000 rpm

Warto$¢ minimalna w obr./min. (rpm). Podawana w Hz jesli
parametr 9904 MOTOR CTRL MODE jest ustawiony na
SCALAR: FREQ.

Przyktad: Wejscie analogowe Al1 zostato wybrane jako
zrodto zadawania (wartoscig parametru 1103 jest Al1).
Minimum i maksimum zadawania odpowiada ustawieniom
parametréw 1301 MINIMUM Al1 oraz 1302 MAXIMUM Al1
w nastepujacy sposob:

Def/FbEq

1=0.1Hz
/1 rpm

A REF (Hz/rpm)
REF1MAX _ | __ _ _ _
(1105) |
|
|
REF{MIN ‘ I
(1104) Sygnat Al1 (%)
-REF1 MIN 7307 1302
(1104)
-REF1 MAX _
(1105)

1105 REF1 MAX Definiuje maksymalng wartos¢ dla zadawania E: 50.0 Hz
zewnetrznego REF1. Opowiada maksymalnemu ustawieniu |U: 60.0 Hz
stosowanego sygnatu zrédtowego.

0.0...500.0 Hz/ |Maksymalna warto$¢ w obr./min. (rpom).W Hz parametr 1=0.1Hz
0...30000 rpm 9904 MOTOR CTRL MODE jest ustawiony na SCALAR: /1 rpm
FREQ. Patrz przyktad dla parametru 1704 REF1 MIN.

1106 REF2 SELECT |Wybdr Zzrodta sygnatu dla zadawania zewnetrznego REF2. |A/2
KEYPAD Patrz parametr 17703 REF1 SELECT. 0
Al1 Patrz parametr 7103 REF1 SELECT. 1
Al2 Patrz parametr 7103 REF1 SELECT. 2
Al1/JOYST Patrz parametr 1103 REF1 SELECT. 3
AI2/JOYST Patrz parametr 7103 REF1 SELECT. 4
DI3U,4D(R) Patrz parametr 1103 REF1 SELECT. 5
DI3U,4D Patrz parametr 17103 REF1 SELECT. 6
COMM Patrz parametr 71703 REF1 SELECT. 8
COMM+AI1 Patrz parametr 17103 REF1 SELECT. 9
COMM*AI1 Patrz parametr 1103 REF1 SELECT. 10
DI3U,4D(RNC) |Patrz parametr 1103 REF1 SELECT. 11
DI3U,4D(NC) |Patrz parametr 1103 REF1 SELECT. 12
Al1+Al2 Patrz parametr 17103 REF1 SELECT. 14
Al1*Al2 Patrz parametr 1703 REF1 SELECT. 15
Al1-Al2 Patrz parametr 17103 REF1 SELECT. 16
Al1/AI2 Patrz parametr 1103 REF1 SELECT. 17
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/lFbEq
PID1OUT Wyjscie regulatora PID 1. Patrz opis grup parametréw 19
40 PROCESOWY PID NAST. 1 oraz 41 PROCESOWY PID
NAST. 2.
KEYPAD(RNC) |Patrz parametr 1103 REF1 SELECT. 20
KEYPAD(NC) |Patrz parametr 1103 REF1 SELECT. 21
DI4U,5D Patrz parametr 17703 REF1 SELECT. 30
DI4U,5D(NC) |Patrz parametrr 17103 REF1 SELECT. 31
FREQ INPUT |Patrz parametr 1103 REF1 SELECT. 32
SEQ PROG Patrz parametr 1103 REF1 SELECT. 33
AIM+SEQ Patrz parametr 17703 REF1 SELECT. 34
PROG
AI2+SEQ Patrz parametr 1103 REF1 SELECT. 35
PROG

1107 REF2 MIN Definiuje minimalng wartos¢ dla zadawania zewnetrznego |0.0%
REF2. Opowiada minimalnemu ustawieniu stosowanego
sygnatu zrédtowego.

0.0...100.0% |Wartos¢ w procentach maksymalnej czestotliwosci / 1=0.1%
maksymalnej predkosci obrotowej / momentu
znamionowego. Patrz przyktad dla parametru 1104 REF1
MIN odnosnie odpowiednich limitéw sygnatu zrédtowego.

1108 REF2 MAX Definiuje maksymalng wartos¢ dla zadawania 100.0%
zewnetrznego REF2. Opowiada maksymalnemu ustawieniu
stosowanego sygnatu zrédtowego.

0.0...100.0% |Wartos¢ w procentach maksymalnej czestotliwosci / 1=0.1%
maksymalnej predkosci obrotowej / momentu
znamionowego. Patrz przykfad dla parametru 7104 REF1
MIN odnosnie odpowiednich limitéw sygnatu Zzrédtowego.

12 PREDKOSCI Wybér i wartosci predkosci statej. Patrz sekcja Predkosci

STALE stafe na stronie 739.

1201 CONST Aktywacja predkosci statych lub wyboér sygnatu aktywacji. |[DI3,4

SPEED SEL

NOT SEL Nie jest stosowana zadna predkosc stata. 0

DI1 Predko$¢ zdefiniowana za pomocg parametru 7202 CONST |1
SPEED 1 aktywowana poprzez wejscie cyfrowe DI1.
1 = aktywne, 0 = nieaktywne.

DI2 Predko$¢ zdefiniowana za pomocg parametru 7202 CONST |2
SPEED 1 aktywowana poprzez wejscie cyfrowe DI2.
1 = aktywne, 0 = nieaktywne.

DI3 Predko$¢ zdefiniowana za pomocg parametru 7202 CONST |3
SPEED 1 aktywowana poprzez wejscie cyfrowe DI3.
1 = aktywne, 0 = nieaktywne.

Dl4 Predko$¢ zdefiniowana za pomocg parametru 7202 CONST |4

SPEED 1 aktywowana poprzez wejscie cyfrowe DI4.
1 = aktywne, 0 = nieaktywne.
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis

DI5

Predkos¢ zdefiniowana za pomocg parametru 7202 CONST
SPEED 1 aktywowana poprzez wejscie cyfrowe DI5.
1 = aktywne, 0 = nieaktywne.

Def/FbEq
5

DI1,2

Wybor predkosci statej poprzez wejscia cyfrowe DI1 i DI2.
1 = DI aktywne, 0 = DI nieaktywne.
DI1|Di2|Dziatanie

0 | O |Brak predkosci statej

1 | O [Pred. zdefiniowana par. 7202 CONST SPEED 1
011

111

Pred. zdefiniowana par. 17203 CONST SPEED 2
Pred. zdefiniowana par. 1204 CONST SPEED 3

7

DI2,3

Patrz wybor DI1,2.

DI3,4

Patrz wybor DI1,2.

DI4,5

Patrz wybor DI1,2.

10

DI1,2,3

Wybér predkosci statej poprzez wejscia cyfrowe DI1, DI2 i
DI3. 1 = DI aktywne, 0 = DI nieaktywne.

DI

=
N
=)

3|Dziatanie

0 Brak predko$ci statej

Predkos¢ zdef. par. 1202 CONST SPEED 1

Predko$¢ zdef. par. 1203 CONST SPEED 2

Predkosc¢ zdef. par. 1204 CONST SPEED 3

Predkosc¢ zdef. par.. 1206 CONST SPEED 4

Predkos¢ zdef. par. 1206 CONST SPEED 5

Predko$¢ zdef. par. 1207 CONST SPEED 6

ENENENEN N l=k=]k=)

E\No| =\l =Y Vo) N

Predkosc¢ zdef. par. 17208 CONST SPEED 7

12

DI3,4,5

Patrz wybér DI1,2,3.

13

TIMED FUNC 1

Zewnetrzne zadawanie predkos$ci, uzyta jest predkosé
zdefiniowana przez parametr 1202 CONST SPEED 1 lub
predkos¢ zdefiniowana przez parametr 17203 CONST
SPEED 2, w zal. od wyboru parametru 7209 TIMED MODE
SEL i stanu funkcji czasowej 1. Patrz grupa parametrow 36
FUNKCJE CZASOWE.

15

TIMED FUNC 2

Patrz wybor TIMED FUNC 1.

16

TIMED FUNC 3

Patrz wybér TIMED FUNC 1.

17

TIMED FUNC 4

Patrz wybor TIMED FUNC 1.

18

TIMED
FUN1&2

Zewnetrzne zadawanie predkosci lub uzyta jest predkosc
zdefiniowana przez parametr 1202 CONST SPEED 1 ...
1205 CONST SPEED 4, w zal. od wyboru parametru 71209
TIMED MODE SEL i stanu funkcji czasowych 1i 2. Patrz
grupa parametréw 36 FUNKCJE CZASOWE.

19

DI1(INV)

Predkos¢ zdefiniowana przez parametr 17202 CONST
SPEED 1 jest aktywowana poprzez wejscie cyfrowe DI1 w
trybie odwroconym. O = aktywne, 1 = nieaktywne.
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis

DI2(INV)

Predko$¢ zdefiniowana przez parametr 1202 CONST
SPEED 1 jest aktywowana poprzez wejscie cyfrowe DI2 w
trybie odwroconym. 0 = aktywne, 1 = nieaktywne.

Def/FbEq
-2

DI3(INV)

Predko$¢ zdefiniowana przez parametr 1202 CONST
SPEED 1 jest aktywowana poprzez wejscie cyfrowe DI3 w
trybie odwréoconym. 0 = aktywne, 1 = nieaktywne.

DI4(INV)

Predko$¢ zdefiniowana przez parametr 1202 CONST
SPEED 1 jest aktywowana poprzez wejscie cyfrowe DI4 w
trybie odwroconym. 0 = aktywne, 1 = nieaktywne.

DI5(INV)

Predko$¢ zdefiniowana przez parametr 1202 CONST
SPEED 1 jest aktywowana poprzez wejscie cyfrowe DIS w
trybie odwréconym. 0 = aktywne, 1 = nieaktywne.

DI1,2(INV)

Wybor predkosci statej poprzez wejscia cyfrowe DI1 i DI2 w
trybie odwréconym. 1 = DI aktywne, 0 = DI nieaktywne. .

DI1|DI2|Dziatanie

1 Brak predkosci statej

Pred. zdefiniowana par. 1202 CONST SPEED 1

7
011

1 | O |Pred. zdefiniowana par. 1203 CONST SPEED 2
0 | O |Pred. zdefiniowana par. 1204 CONST SPEED 3

1
~

DI2,3(INV)

Patrz wyboér DI1,2(INV).

DI3,4(INV)

Patrz wybor DI1,2(INV).

DI4,5(INV)

Patrz wyboér DI1,2(INV).

DI1,2,3(INV)

Wybor predkosci statej poprzez wejscia cyfrowe DI1, DI2 i DI3 w
trybie odwréconym. 1 = DI aktywne, 0 = DI nieaktywne .

DI |DI2

=4
=4

3|Dziatanie

1 Brak predkosci statej

Predkos¢ zdef. par. 1202 CONST SPEED 1

Predkos¢ zdef. par. 1203 CONST SPEED 2

Predkosc¢ zdef. par. 17204 CONST SPEED 3

Predkosc¢ zdef. par. 17205 CONST SPEED 4

Predkos¢ zdef. par. 17206 CONST SPEED 5

Predkos¢ zdef. par. 1207 CONST SPEED 6

O| =[O = O —=| O

Predkosc¢ zdef. par. 17208 CONST SPEED 7

-12

DI3,4,5(INV)

Patrz wybér DI1,2,3(INV).

-13

1202

CONST
SPEED 1

Definiuje predko$¢ statg (lub czestotliwo$¢ wyjsciowg
przemiennika) 1.

E:5.0Hz
U:6.0 Hz

0.0...500.0 Hz

Predko$¢ w obr./min. (rpm). Podawana w Hz jesli parametr
9904 MOTOR CTRL MODE ma nastawe SCALAR: FREQ.

1=0.1Hz
/1 rpm

1203

CONST
SPEED 2

Definiuje predkos¢ statg (lub czestotliwo$¢ wyjsciowg
przemiennika) 2.

E: 10.0 Hz
U:12.0 Hz

0.0...500.0 Hz/
0...30000 rpm

Predkos¢ w obr./min. (rpm). Podawana w Hz jesli parametr
9904 MOTOR CTRL MODE ma nastawe SCALAR: FREQ.

1=0.1 Hz
/1 rpm
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1204 CONST Definiuje predkosc statg (lub czestotliwos¢ wyjsciowg E:15.0 Hz
SPEED 3 przemiennika) 3. U: 18.0 Hz
0.0...500.0 Hz/ | Predkos¢ w obr./min. (rpm). Podawana w Hz jesli parametr (1=0.1 Hz
0...30000 rpm |9904 MOTOR CTRL MODE ma nastawe SCALAR: FREQ. |/ 1 rpm
1205 CONST Definiuje predkosc statg (lub czestotliwos¢ wyjsciowg E: 20.0 Hz
SPEED 4 przemiennika) 4. U: 24.0 Hz
0.0...500.0 Hz/ |Predko$¢ w obr./min. (rpm). Podawana w Hz jesli parametr (1=0.1 Hz
0...30000 rpm |9904 MOTOR CTRL MODE ma nastawe SCALAR: FREQ. |/ 1 rpm
1206 CONST Definiuje predkosc statg (lub czestotliwos¢ wyjsciowg E:25.0 Hz
SPEED 5 przemiennika) 5. U: 30.0 Hz
0.0...500.0 Hz/ | Predkos¢ w obr./min. (rpm). Podawana w Hz jesli parametr (1=0.1 Hz
0...30000 rpm |9904 MOTOR CTRL MODE ma nastawe SCALAR: FREQ. |/ 1 rpm
1207 CONST Definiuje predkos¢ stata (lub czestotliwo$¢ wyjsciowa E: 40.0 Hz
SPEED 6 przemiennika) 6. U: 48.0 Hz
0.0...500.0 Hz/ |Predkos¢ w obr./min. (rpm). Podawana w Hz jesli parametr (1=0.1 Hz
0...30000 rpm |9904 MOTOR CTRL MODE ma nastawe SCALAR: FREQ. |/ 1 rpm
Predkos¢ stata 6 jest takze stosowana dla predkosci
impulsowania (jogging). Patrz sekcja Impusowanie
(Jogging) na stronie 160.
1208 CONST Definiuje predkos¢ statg (lub czestotliwos¢ wyjsciowag E: 50.0 Hz
SPEED 7 przemiennika czestotliwosci) 7. Predkos¢ stata 7 jest takze |U: 60.0 Hz
stosowana dla predkosci impulsowania (jogging)(patrz
sekcja Impusowanie (Jogging) on page 7160) lub dla funkcji
btedéw (3001 AI<MIN FUNCTION oraz 3002 PANEL
COMM ERR).
0.0...500.0 Hz/ | Predkos¢ w obr/min. Czestotlliwo$¢ wyjsciowa w Hz jezeli |(1=0.1 Hz
0...30000 rpm |parametr 9904 MOTOR CTRL MODE ma nastawe /1 rpm

SCALAR: FREQ. Predkosc stata 7 jest takze stosowana dla
predkosci impulsowania (jogging). Patrz sekcja
Impusowanie (Jogging) on page 160.
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis

1209 TIMED MODE
SEL

Wybor predkosci aktywowanej przez regulator czasowy
(timer). Funkcja czasowa moze zosta¢ uzyta do zmiany
pomiedzy zadawaniem zewnetrznym a predkosciami
statymi gdy patametr 7207 CONST SPEED SEL ma
nastawy TIMED FUNC 1 ... TIMED FUNC 4 lub TIMED
FUN1&2.

Def/FbEq
CS1/2/3/4

EXT/CS1/2/3

Gdy parametr 1201 CONST SPEED SEL = TIMED FUNC
1... TIMED FUNC 4, ta funkcja czasowa dokonuje wyboru
pomiedzy zewnetrznym zadawaniem predkosci a statg
predkoscig. 1 = funkcja czasowa aktywna, 0 = funkcja
czasowa nieaktywna .

Funkcja czasowa 1...4 [Dziatanie
0 Zadawanie zewnetrzne
1 Predkos¢ zdef. parametrem 7202
CONST SPEED 1

Gdy parametr 1201 CONST SPEED SEL = TIMED
FUN1&2, funkcje czasowe 1 oraz 2 dokonujg wyboru
pomiedzy zewnetrznym zadawaniem predkosci a statg
predkoscig. 1 = funkcja czasowa aktywna, 0 = funkcja
czasowa nieaktywna.

Funkcja | Funkcja |Dzialanie
czasowa 1|czasowa 2

0 0 Zadawanie zewnetrzne

1 0 Predko$¢ zdef. parametrem 1202
CONST SPEED 1

0 1 Predkos¢ zdef. parametrem 7203
CONST SPEED 2

1 1 Predkos¢ zdef. parametrem 1204
CONST SPEED 3
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CS1/2/3/4 Gdy parametr 12071 CONST SPEED SEL = TIMED FUNC |2
1... TIMED FUNC 4, ta funkcja czasowa dokonuje wyboru

pomiedzy predkosciami statymi. 1 = funkcja czasowa
aktywna, 0 = funkcja czasowa nieaktywna .

Funkcja czasowa 1...4|Dzialanie
0 Predkos¢ zdef. parametrem 1202
CONST SPEED 1
1 Predkos¢ zdef. parametrem 7203
CONST SPEED 2

Gdy parametr 1201 CONST SPEED SEL = TIMED
FUN1&2, funkcje czasowe 1 oraz 2 dokonujg wyboru
miedzy predkosciami statymi. 1 = funkcja czasowa aktywna,
0 = funkcja czasowa nieaktywna

Funkcja | Funkcja [Dziatanie
czasowa 1|czasowa 2
0 0 Predkos¢ zdef. parametrem 1202
CONST SPEED 1
1 0 Predkos¢ zdef. parametrem 71203
CONST SPEED 2
0 1 Predkos¢ zdef. parametrem 1204
CONST SPEED 3
1 1 Predkos¢ zdef. parametrem 1205
CONST SPEED 4
13 WEJSCIA Przetwarzanie sygnatu wejscia analogowego.
ANALOGOWE
1301 MINIMUM Al1 |Definiuje warto$¢ minimalng w %, ktéra odpowiada 1.0%

minimalnej wartosci wejscia sygnatu analogowego Al1 w
mA/(V). Podczas zadawania wartosc¢ ta odpowiada
ustawieniu zadawania minimalnego.

0...20 mA £ 0...100%

4...20mA = 20...100%

-10...10 mA = -50...50%

Przyktad: Jezeli Al1 zostato wybrane jako zrédto

zadawania zewnetrznego REF1, warto$¢ ta odpowiada
wartosci parametru 1704 REF1 MIN.

Uwaga: Wartos¢ MINIMUM Al1 nie moze przekraczac
wartosci MAXIMUM Al1.

-100.0...100.0% | Wartos¢ zdefiniowana jako pewien procent petnego zakresu (1 =0.1%
sygnatu analogowego.

Przyktad: Jezeli wartoScig minimalng dla wejscia
analogowego jest 4 mA, wartoscig procentowg dla zakresu
0...20 mA jest:

(4 mA /20 mA) - 100% = 20%
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis

1302 MAXIMUM Al1

Definiuje warto§¢ maksymalng w %, ktéra odpowiada
minimalnej wartosci wejscia sygnatu analogowego Al1 w
mA/(V). Podczas zadawania wartos¢ ta odpowiada
ustawieniu zadawania maksymalnego.

0...20 mA £ 0...100%

4...20 mA = 20...100%

-10...10 mA = -50...50%

Przyktad: Jezeli Al1 zostato wybrane jako zrodto

zadawania zewnetrznego REF1, wartos¢ ta odpowiada
wartosci parametru 7105 REF1 MAX.

Def/FbEq
100.0%

-100.0...100.0%

Warto$¢ zdefiniowana jako pewien procent petnego zakresu
sygnatu analogowego.

Przyktad: Jezeli wartoscig maksymalng dla wejscia
analogowego jest 10 mA, wartoscig procentowg dla zakresu
0...20 mA jest:

(10 mA /20 mA) - 100% = 50%

1=0.1%

1303 FILTER A1

Definiuje statg czasowg filtru dla wejscia analogowego
Al1, tj. czas w ktérym zostaje osiggniety 63% skok
zmiany sygnatu.

% Sygnat niefiltrowany
100 |- - — —

63+ — |- \Sygna’r filtrowany
\
\
\

!

——
Stata czasowa

0.1s

0.0...10.0 s

Stata czasowa filtru.

1=0.1s

1304 MINIMUM AI2

Definiuje warto$¢ minimalng w %, ktéra odpowiada
minimalnej wartosci wejscia sygnatu analogowego Al2 w
mA/(V). Patrz parametr 1301 MINIMUM Al1.

1.0%

-100.0...100.0%

Patrz parametr 1307 MINIMUM Al1.

1=0.1%

1305 MAXIMUM Al2

Definiuje wartos¢ maksymalng w %, ktéra odpowiada
minimalnej wartosci wejscia sygnatu analogowego Al2 w
mA/(V). Patrz parametr 1302 MAXIMUM Al1.

100.0%

-100.0...100.0%

Patrz parametr 1302 MAXIMUM Al1.

1=0.1%

1306 FILTER Al2

Definiuje statg czasowa filtru dla wejscia analogowego Al2.
Patrz parametr 1303 FILTER Al1.

0.1s

0.0...10.0 s

Stata czasowa filtru

1=0.1s




Wszystkie parametry

Sygnaty biezgce i parametry 199

Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis

Def/FbEq

14 WYJSQIA Informacja o stanie przemiennika wskazywana poprzez
PRZEKAZNIKOWE  |wyijscie przekaznikowe wedtug ustawionych czaséw
zwtoki.
Uwaga: Wyjscia przekaznikowe 2...4 sa dostepne tylko gdy
opcjonalny modut wyjs¢ przekaznikowych MREL-01 jest podtgczony
do przemiennika czestotliwosci. Patrz MREL-01 relay output
extension module user's manual (3AUA0000035974 [j.angielski]).
1401 RELAY Wybor statusu napedu wskazywany przez wyjscie FAULT{(-1)
OUTPUT 1 przekaznikowe RO 1. Przekaznik zostaje wzbudzony gdy
naped osigga wybrang nastawe.
NOT SEL Nie uzywany 0
READY Przemiennik gotowy do pracy: Podano sygnat zezwolenia |1
na bieg (Run Enable), brak aktywnego btedu, napiecie
zasilania w dozwolonym zakresie oraz nie jest aktywny
sygnat Stop bezpieczenstwa.
RUN Bieg przemiennika: Podane sygnaty Startu i zezwolenia na |2
bieg (Run Enable), brak aktywnego btedu.
FAULT(-1) Odwrécony sygnat btedu. Przekaznik odwzbudzony, gdy 3
wystgpi btad.
FAULT Btad 4
ALARM Alarm 5
REVERSED Silnik obraca sie w kierunku "do tytu". 6
STARTED Przemiennik odebrat polecenie Start. Przekaznik jest 7
wzbudzony nawet gdy nie zostat podany sygnat zezwolenia
na bieg (Run Enable). Przekaznik jest odwzbudzony gdy
przemiennik otrzymat komende Stop lub gdy wystgpit bfgd.
SUPRV1 Stan przemiennika zgodny z nadzorowanymi parametrami |8
OVER 3201...3203. Patrz grupa parametréow 32 NADZOR.
SUPRV1 Patrz wybér SUPRV1 OVER. 9
UNDER
SUPRV2 Stan przemiennika zgodny z nadzorowanymi parametrami |10
OVER 3204...3206. Patrz grupa parametréow 32 NADZOR.
SUPRV2 Patrz wybér SUPRV2 OVER. 11
UNDER
SUPRV3 Stan przemiennika zgodny z nadzorowanymi parametrami |12
OVER 3207...3209. Patrz grupa parametréw 32 NADZOR.
SUPRV3 Patrz wybér SUPRV3 OVER. 13
UNDER
AT SET POINT |Czestotliwos¢ wyjsciowa jest réwna czestotliwosci zadanej. |14
FAULT(RST) Btad. Automat. kasowanie btedu po uptywie czasu zwtoki 15
autoresetowania. Patrz grupa par. 31 AUTOMATYCZNE
KASOWANIE.
FLT/ALARM Btad lub alarm. 16
EXT CTRL Naped jest sterowany z zewnetrznego miejsca sterowania. |17
REF 2 SEL Uzywane jest zadawanie zewnetrzne REF 2. 18
CONST FREQ |Stosowana jest predkos¢ stata. Patrz opis grupy 19
parametrow 12 PREDKOSCI STAtE.
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/lFbEq
REF LOSS Utrata zadawania lub sygnatu z aktywnego zrédta sterowania. |20
OVERCURRENT |Alarm/Btad z powodu przetezenia. 21
OVERVOLTAGE |Alarm/Btad z powodu przepiecia. 22
DRIVE TEMP |Alarm/Btad z powodu zbyt wysokiej temp. przemiennika. 23
UNDERVOLTAGE | Alarm/Btad z powodu zbyt niskiego napiecia. 24
Al1 LOSS Utrata sygnatu wejscia analogowego Al1. 25
AlI2 LOSS Utrata sygnatu wejscia analogowego Al2. 26
MOTOR TEMP |Alarm/Btad z powodu zbyt wysokiej temperatury silnika. 27

Patrz opis parametru 3005 MOT THERM PROT.
STALL Alarm/Btad z powodu utyku. Patrz opis parametru 3070 28
STALL FUNCTION.
UNDERLOAD |Alarm/Btad z powodu zbyt niskiego obcigzenia. Patrz 29
parametr 3073 UNDERLOAD FUNC.
PID SLEEP Aktywna funkcja “uspienia” dla regulatora PID. Patrz grupa |30
par. 40 PROCESOWY PID NAST. 1/ 41 PROCESOWY
PID NAST. 2.
FLUX READY [Magnesowanie silnika zakornczone i moze on podawac 33
znamionowy moment obrotowy.
USER MACRO |[Aktywny jest zestaw parametrow uzytkownika 2 (User 34
2 Macro 2).
COMM Sygnat ster. z magistrali 0734 COMM RO WORD. 0 = 35
odwzbudzone wyjscie, 1 = wzbudzone wyjscie.
Wart.| Kod RO4 RO3 RO2 DO | RO1
0134 |Binarny |(MREL)|(MREL) |(MREL)
0 00000 0 0 0 0 0
1 00001 0 0 0 0 1
2 00010 0 0 0 1 0
3 00011 0 0 0 1 1
4 00100 0 0 1 0 0
31 11111 1 1 1 1 1
COMM(-1) Sygnat ster. z magistral 0734 COMM RO WORD. 0 = 36
odwzbudzone wyjscie, 1 = wzbudzone wyjscie.
Wart.| Kod RO4 RO3 RO2 DO | RO1
0134 |Binarny |(MREL)|(MREL) |(MREL)
0 00000 1 1 1 1 1
1 00001 1 1 1 1 0
2 00010 1 1 1 0 1
3 00011 1 1 1 0 0
4 00100 1 1 0 1 1
31 11111 0 0 0 0 0
TIMED FUNC 1 |Aktywna funkcja czasowa 1. Patrz grupa parametrow 36 37

FUNKCJE CZASOWE.
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TIMED FUNC 2| Aktywna funkcja czasowa 2. Patrz grupa parametréw 36 38
FUNKCJE CZASOWE.
TIMED FUNC 3 | Aktywna funkcja czasowa 3. Patrz grupa parametrow 36 39
FUNKCJE CZASOWE.
TIMED FUNC 4| Aktywna funkcja czasowa 4. Patrz grupa parametréw 36 40
FUNKCJE CZASOWE.

M.TRIG FAN Licznik wentylatora chtodzgcego sygnalizuje przekroczenie |41
nastawionej liczby godzin pracy. Patrz opis grupy
parametrow 29 LICZNIKI SERWISOWE.

M.TRIG REV |Licznik sumarycznych obrotéw silnika sygnalizuje 42
przekroczenie nastawionej liczby obrotéw. Patrz opis grupy
parametrow 29 LICZNIKI SERWISOWE.

M.TRIG RUN |Licznik czasu biegu przemiennika sygnalizuje 43
przekroczenie nastawionej wartosci maksymainej. Patrz
opis grupy parametréw 29 LICZNIKI SERWISOWE.

M.TRIG MWH |Licznik sumarycznego zuzycia energii przez przemiennik |44

sygnalizuje przekroczenie nastawionej wartosci maks. Patrz
opis grupy par. 29 LICZNIKI SERWISOWE.

SEQ PROG Sterowanie przekaznikiem wyjsciowym dla Programu 50
sekwencyjnego. Patrz opis par. 8423 ST1 OUT CONTROL.

MBRK Sterowanie Zatgcz/Wytgcz hamulcem mechanicznym. Patrz |51
opis grupy parametréw 43 STER. HAMULCEM MECH.

JOG ACTIVE |Funkcja impulsowania (jogging) jest aktywna. Patrz 52
parametr 1070 JOGGING SEL.

STO Funkcja STO (Safe torque off) zostata wyzwolona. 57

STO(-1) Funkcja STO (Safe torque off) jest nieaktywna i naped 58
pracuje normalnie.

1402 RELAY Patrz param. 1401 RELAY OUTPUT 1. Dostepny tylko gdy |NOT SEL

OUTPUT 2 modut wyj$é przekaznikowych MREL-01 jest podtgczony do

przemiennika czestotliwosci.

1403 RELAY Patrz param. 7401 RELAY OUTPUT 1. Dostepny tylko gdy |NOT SEL
OUTPUT 3 modut wyj$é przekaznikowych MREL-01 jest podtgczony do

przemiennika czestotliwosci.

1404 RO 1 ON Definiuje opdznienie zatgczenia wyjscia przekaznikowego (0.0 s
DELAY RO 1.
0.0...3600.0 s |Zwioka zadziatania. Ponizszy rysunek przedstawia 1=01s
opoOznienia zat. i wyt. wyjscia przekaznikowego RO.
Nadzorowane .
zdarzenie .
Stan przekaznika 4| ! Ii
-~ -~
1404 opOznienie 1405 opdbznienie
zat. wyt.
1405 RO 1 OFF Definiuje opdznienie wytgczenia wyjscia przekaznikowego (0.0 s

DELAY RO 1.
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0.0...3600.0 s |Zwioka zadziatania. Patrz rys. przy opisie parametru 7404 [(1=0.1s
RO 1 ON DELAY.
1406 RO 2 ON Patrz parametr 1404 RO 1 ON DELAY. 00s
DELAY
1407 RO 2 OFF Patrz parametr 1405 RO 1 OFF DELAY. 0.0s
DELAY
1408 RO 3 ON Patrz parametr 1404 RO 1 ON DELAY. 00s
DELAY
1409 RO 3 OFF Patrz parametr 1405 RO 1 OFF DELAY. 0.0s
DELAY
1410 RELAY Patrz parametr 1407 RELAY OUTPUT 1. Dostepny tylko NOT SEL
OUTPUT 4 gdy modut wyjsé przekaznikowych MREL-01 jest
podtgczony do przemiennika czestotliwosci.
1413 RO 4 ON Patrz parametr 7404 RO 1 ON DELAY. 0.0s
DELAY
1414 RO 4 OFF Patrz parametr 1405 RO 1 OFF DELAY. 00s
DELAY
15 WYJSCIE Wybédr sygnatow biezgcych przesytanych poprzez
ANALOGOWE wyjécie analogowe oraz przetwarzanie sygnatu wyj.
1501 AO1 Przypisanie sygnatu przemiennika do wyjscia analogowego | 103
CONTENT SEL | A0,
X...X Indeks parametru w grupie 01 PARAMETRY
EKSPLOATACYJNE. Np. 102 = 0102 SPEED.
1502 AO1 Definiuje minimalng wartos¢ sygnatu wybranego przy -
CONTENT MIN | homocy parametru 1507 AO7 CONTENT SEL.
Minimalne i maksymalne warto$ci AO odpowiadajg
ustawieniom parametréw 7504 MINIMUM AO1 oraz 1505
MAXIMUM AO1 w sposob nastepujacy:
A AO (mA)
15051 — = = = — - 1505
|
I
|
1504 | 1504} - - !
J T | T T -
1502 1503 Zawart. 1503 1502Zawart.
AO AO
X...X Zakres ustawien zalezny od ustawienia parametru 715071 -
AO71 CONTENT SEL.
1503 AO1 Definiuje maksymalng wartos¢ sygnatu wybranego przy -
E/&)"(‘TENT pomocy parametru 7507 AO1 CONTENT SEL. Patrz rys.
przy opisie parametru 17502 AO1 CONTENT MIN.
X...X Zakres ustawien zalezny od ustawienia parametru 1501 -
AO1 CONTENT SEL.
1504 MINIMUM AO1 |Definiuje minimalng wartos¢ sygnatu wyjscia analogowego (0.0 mA

AO. Patrz rys. przy opisie par. 15602 AO1 CONTENT MIN.
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0.0...20.0 mA |Warto$¢ minimalna 1=
0.1 mA
1505 MAXIMUM Definiuje maks. wartos¢ sygnatu wyjscia analogowego AO. [(20.0 mA
AO1 Patrz rys. przy opisie par. 1502 AO1 CONTENT MIN.
0.0...20.0 mA |Wartos¢ maksymalna 1=0.1mA

1506 FILTER AO1 Definiuje statg czasowa filtru wyjscia analogowego AO, tj. |0.1s
czas w ktérym zostaje osiggniety 63% skok zmiany sygnatu.
Patrz rys. przy opisie parametru 1303 FILTER Al1.

0.0...10.0s Stata czasowa filtru. 1=01s
16 STEROWANIE Zezwolenie na bieg, blokada parametru itd.
SYSTEMU
1601 RUN ENABLE |Wybér zewnetrznego zrodfa dla sygnatu Run Enable NOT SEL
(Zezwolenia na Bieg).
NOT SEL Umozliwia start napedu bez zewnetrznego sygnatu Run 0
Enable (Zezwolenia na Bieg).
DI1 Wymagany sygnat zewnetrzny poprzez wejscie cyfrowe 1

DI1. 1 = Run Enable. Jesli sygnat Run Enable (Zezwolenia
na Bieg) jest wytaczony, przemiennik nie wystartuje lub, jesli
jest w biegu, wyhamuje wybiegiem.

Di2 Patrz wybor DI1. 2
DI3 Patrz wybor DI1. 3
Dl4 Patrz wybér DI1. 4
DI5 Patrz wybor DI1. 5
COMM Interfejs magistrali komunikacyjnej jest Zrodtem sygnatu 7

Run Enable w trybie odwréconym (Run Disable), tj. stowo
sterowania 0307 FB CMD WORD 1 bit 6 (przy stosowaniu
profilu kom. ABB 5319 EFB PAR 19 bit 3). Stowo sterowania
przesytane jest przez sterownik magistrali poprzez adapter
magistrali lub magistrale komunikacji szeregowej (Modbus)
wbudowang w przemienniku. Odnosnie bitéw stéw
sterowania, patrz sekcje Profil komunikacyjny DCU na str.
320 oraz Profil komunikacyjny ABB Drives na str. 315.

DI1(INV) Sygnat zewnetrzny wymagany przez wejscie cyfrowe DI1 w |-1
trybie odwroconym. 0 = Run Enable. Jesli sygnat Run
Enable jest wigczony, przemiennik nie wystartuje lub, jesli
jest w biegu, wyhamuje wybiegiem.

DI2(INV) Patrz wybor DI1(INV). 2

DI3(INV) Patrz wybér DI1(INV). -3

DI4(INV) Patrz wybor DI1(INV). 4
(

DI5(INV) Patrz wybér DI1(INV). 5
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis

1602 PARAMETER
LOCK

Wybér stanu blokady parametrow. Blokada zapobiega
zmianie ustawien parametrow przy pomocy panelu ster.

Def/FbEq
OPEN

LOCKED

Wartosci parametréw nie mogg by¢ zmieniane za pomocg
panelu sterowania. Blokada moze by¢ zdjeta jedynie przez
wprowadzenie waznego kodu do par. 1603 PASS CODE.

Blokada nie zapobiega zmianie wartosci parametrow przez
magistrale kom. lub poprzez zmiane makroaplikaciji.

OPEN

Zdjecie blokady. Wartosci parametréw mogg by¢ zmieniane.

NOT SAVED

Zmiany wartosci parametréw przeprowadzane z panelu
sterowania nie sg zapisywane w pamieci trwatej. Aby
zapisac¢ zmieniane wartosci parametrow, ustawic
wartosc¢ parametru 1607 PARAM SAVE na SAVE....

1603 PASS CODE

Wybér kodu dostepu dla blokady parametrow (patrz opis
parametru 1602 PARAMETER LOCK).

0...65535

Kod dostepu. Wprowadzenie 358 zdejmuje blokade.
Wartosc ta zostaje automatycznie ustawiona na 0.

1604 FAULT RESET
SEL

Wybér Zzrodta sygnatu kasowania btedu. Sygnat ten
resetuje przemiennik po jego wytgczeniu na skutek
btedu, jezeli przyczyna tego btedu zostata usunieta.

KEYPAD

KEYPAD

Kasowanie btedu mozliwe jedynie z panelu sterowania.

DI1

Kasowanie przez wejscie cyfrowe DI1 (resetowanie na
zbocze narastajgce wejscie cyfrowego DI1) lub z panelu
sterowania

—

DI2

Patrz wybor DI1.

DI3

Patrz wybor DI1.

Dl4

Patrz wybor DI1.

DI5

Patrz wybor DI1.

START/STOP

Resetowanie przemiennika gdy otrzymywany jest sygnat
stopu przez wejscie cyfrowe, lub resetowanie z panelu
sterowania.

Uwaga: Nie stosowac tej opcji kiedy polecenia start,

stop oraz kierunek otrzymywane sg przez magistrale
komunikacyjna.

N[O bW

COMM

Interfejs magistrali jest zrédtem sygnatu resetowania btedu,
tj. stowo sterowania 0307 FB CMD WORD 1 bit 4 (dla profilu
komunikacji ABB 5379 EFB PAR 19 bit 7). Stowo
sterowania przesytane jest przez sterownik magistrali
poprzez adapter magistrali lub magistrale komunikacji
szeregowej (Modbus) wbudowang w przemienniku.
Odnosnie bitow stow sterowania, patrz sekcje Profil
komunikacyjny DCU na str. 320 oraz Profil komunikacyjny
ABB Drives na str. 315.

DI1(INV)

Kasowanie przez wejscie cyfrowe DI1 w trybie odwréconym
(resetowanie na zbocze narastajgce wejscia cyfrowego DI1)
lub z panelu sterowania.
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/FbEq
DI2(INV) Patrz wybor DI1(INV). -2
DI3(INV) Patrz wybor DI1(INV). 3
DI4(INV) Patrz wybor DI1(INV). 4
DI5(INV) Patrz wybor DI7(INV). 5

1605 USER PAR Umozliwia zmiane User Parameter Set (Zestaw Parametrow NOT SEL
SET CHG Uzytkownika) poprzez wejscie cyfrowe. Patrz parametr 9902

APPLIC MACRO. Zmiana mozliwa jest tylko przy zatrzymanym
napedzie. Naped nie wystartuje podczas wykonywania tej
zmiany.

Uwaga: Nalezy zawsze zapisa¢ zestaw parametrow
uzytkownika przy pomocy parametru 9902 po dokonaniu
zmiany jakiegokolwiek ustawienia parametru, lub ponownym
biegu identyfikacyjnym silnika. Przemiennik zawsze taduje
ostatnie ustawienia zapisane przez uzytkownika po kazdym
wytaczeniu przemiennika lub kazdej zmianie ustawienia
parametru 9902. Wszelkie nie zapisane zmiany zostang
utracone.

Uwaga: Wartosc¢ niniejszego parametru nie jest zawarta w
Zestawie Parametréw Uzytkownika i pozostaje niezmieniona po
zmianie ustawien Zestawu Parametrow Uzytkownika.

Uwaga: Wybor User Parameter Set 2 (Zestaw Parametrow
Uzytkownika 2) moze by¢ nadzorowany przez wyjscia
przekaznikowe RO 1...4 wyjscie cyfrowe DO. Patrz par. 1401
RELAY OUTPUT 1 ... 1403 RELAY OUTPUT 3, 1410 RELAY
OUTPUT 4 oraz 1805 DO SIGNAL.

NOT SEL Zmiana User Parameter Set (Zestawu Parametrow 0
Uzytkownika) przez wejscie cyfrowe nie jest mozliwa. Moze by¢
dokonana jedynie z panelu sterowania.

DI1 Zmiana User Parameter Set (Zestawu Parametréw 1
Uzytkownika) przez wejscie cyfrowe DI1. Opadajgce zbocze
wejscia DI1; tadowany jest User Parameter Set 1 (Zestaw Par.
Uzytkownika 1). Narastajace zbocze wejscia DI1: fadowany jest
User Parameter Set 2 (Zestaw Parametrow Uzytkownika 2).

DI2 Patrz wybor DI1. 2
DI3 Patrz wybor DI1. 3
Dl4 Patrz wybor DI1. 4
DI5 Patrz wybor DI1. 5
DI1,2 Zmiana zestawu parametrow uzytkownika przez wejscie 7
cyfrowe DI1i DI2. 1 = DI aktywne, 0 = DI nieaktywne.
DI1 DI2 |Zestaw parametréw uzytkownika
0 0 |Zestaw 1 (User parameter set 1)
1 0 |Zestaw 2 (User parameter set 2)
0 1 |Zestaw 3 (User parameter set 3)
DI2,3 Patrz wybor DI1,2. 8
DI3,4 Patrz wybor DI1,2. 9

Dl4,5 Patrz wybor DI1,2. 10
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/lFbEq
DI1(INV) Zmiana zestawu parametrow uzytkownika przez wejscie -1
cyfrowe DI1 w trybie odwréconym. Opadajgce zbocze wejscia
DI1 w trybie odwréconym: fadowany jest User Parameter Set 2.
Narastajgce zbocze wejscia DI1 w trybie odwréconym:
tadowany jest User Parameter Set 1.
DI2(INV) Patrz wybér DI1(INV). -2
DI3(INV) Patrz wybér DI1(INV). -3
DI4(INV) Patrz wyboér DI1(INV). -4
DI1,2(INV) Zmiana zestawu par. uzytk. przez wej. cyfrowe DI1iDI2 w |-7
trybie odwroconym. 1 = DI aktywne, 0 = DI nieaktywne.
DI1 | DI2 |Zestaw parametrow uzytkownika
1 1 |Zestaw 1 (User parameter set 1)
0 1 |Zestaw 2 (User parameter set 2)
1 0 |Zestaw 3 (User parameter set 3)
DI2,3(INV) Patrz wybor DI1,2. -8
DI3,4(INV) Patrz wybér DI1,2. -9
DI4,5(INV) Patrz wybor DI1,2. -10
1606 LOCAL LOCK |Blokada przejscia w tryb sterowania lokalnego lub wybor zrédta | NOT SEL
sygnatu dla blokady wejscia w tryb sterowania lokalnego. Gdy
blokada ta jest aktywna, przejscie w tryb sterowania lokalnego
jest niemozliwe (przycisk LOC/REM na panelu sterowania).
NOT SEL Sterowanie lokalne jest mozliwe. 0
DI1 Sygnat blokady sterowania lokalnego przez wejscie cyfrowe 1
DI1. Zbocze narastajgce wej. DI1: Ster. lokalne zablokowane.
Zbocze opadajgce wej. DI1: Ster. lokalne mozliwe.
DI2 Patrz wybor DI1. 2
DI3 Patrz wybor DI1. 3
Dl4 Patrz wybor DI1. 4
DIS Patrz wybor DI1. 5
ON Sterowanie lokalne jest zablokowane. 7
COMM Interfejs magistrali jest zrédtem sygnatu blokady sterowania 8
lokalnego, tj. stowo sterowania 0301 FB CMD WORD 1 bit 14.
Stowo ster. przesytane jest przez sterownik magistrali poprzez
adapter magistrali lub magistrale kom. szeregowej (Modbus)
wbudowang w przemienniku. Odnosnie bitow stow sterowania,
patrz sekcja Profil komunikacyjny DCU na str. 320.
Uwaga: Ustawienie to ma zastosowanie jedynie dla profilu
komunikacji DCU!
DI1(INV) Blokada sterowania lokalnego przez wejscie cyfrowe DI1 w |-1
trybie odwréconym. Zbocze narastajgce odwréconego
wejscia DI1: Ster. lokalne mozliwe. Zbocze opadajgce
odwréconego wejscia DI1: Ster. lokalne zablokowane.
DI2(INV) Patrz wybor DI1(INV). -2
DI3(INV) Patrz wybor DI1(INV). -3
DI4(INV) Patrz wybor DI1(INV). -4
DI5(INV) Patrz wybor DI1(INV). -5
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/lFbEq

1607 PARAM SAVE |Zapis obowigzujgcych wartosci parametrow w pamieci trwatej | DONE
przemiennika.

Uwaga: Nowa warto$¢ parametru standardowej makroaplikaciji
jest zapamietywana automatycznie przy zmianie makroaplikacji
Z panelu sterowania, ale nie wtedy, gdy zmiana jest
przeprowadzana przez magistrale.

DONE Zapis ukonczony. 0
SAVE... Trwa zapisywanie 1

1608 START Wybor zrédta sygnatu Start Enable 1 (Zezwolenie na Start |NOT SEL
ENABLE 1 1).

Uwaga: Funkcjonuje, gdy sygnat Start Enable (Zezwolenie
na Start) jest rézny od sygnatu Run Enable (Zezwolenie na
Bieg).

Przyklad: Aplikacja sterowania zewnetrzng przepustnicg
stosuje sygnaty Start Enable oraz Run Enable. Silnik moze
wystartowac jedynie po catkowitym otworzeniu
przepustnicy.

Naped uruchomiony

Komenda
Start/Sto
. (grupa 10)
' Sygnaty
| ' Zézw. na start
! (1608i 1609)
. .| Przekaznik wzbudzony | )
Przekaznik | : Uruchomione
odwzbudzony | | stany wyjsé
, . (grupa 14)
: Przepust. otwarta
Przepust.. | , Przepust.
zamknieta | | zamknieta  Stan
. e D przepust.
Czas 1 Czas
otwierania ' 'zamykania
przepust. : ' przepust.
I—l_Smn_.iewol. na bieg z
' ! czujnika krancowego
! ' prz*ﬁp. gdy jest ona
Predkosc¢ \ . catkowicie otwarta
T silnika . (1607)
'/;\ Stan
< <—> silnika
Czas przysg)ieszania Czas hamowania
(2202) (2203)
NOT SEL Sygnat Start enable (Zezwolenia na Start) zatgczony. 0
DI1 Wymagany sygnat zewnetrzny przez wejscie cyfrowe DI1. |1

1 = Start enable. Jesli sygnat zezwolenia na start jest
wytgczony, naped nie wystartuje lub wyhamuje wybiegiem
jesli jest na biegu, oraz aktywowany zostanie START
ENABLE 1 MISSING (2021).
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Nr Nazwa/Wartos¢ Def/FbEq
DI2 Patrz wybor DI1. 2
DI3 Patrz wybor DI1. 3
Dl4 Patrz wybor DI1. 4
DIS Patrz wybor DI1. 5
COMM Interfejs magistrali jest zrédtem sygnatu Start Enable w 7

trybie odwréconym, tj. stowo sterownia 0302 FB CMD
WORD 2 bit 18 (bit 19 dla Start Enable 2). Stowo sterowania
przesyfane jest przez sterownik magistrali poprzez adapter
magistrali lub magistrale komunikacji szeregowej (Modbus)
wbudowang w przemienniku. Odnosnie bitow stéw ster.,
patrz sekcja Profil komunikacyjny DCU na str. 320.
Uwaga: Ustawienie to ma zastosowanie jedynie dla profilu
komunikacji DCU!
DI1(INV) Wymagany sygnat zewnetrzny przez wejscie cyfrowe DI1 w |-1
trybie odwréconym. 0 = Start Enable. Jesli sygnat
zezwolenia na start jest wytgczony, naped nie wystartuje lub
wyhamuje wybiegiem jesli jest na biegu, oraz aktywowany
zostanie alarm START ENABLE 1 MISSING (2021).
DI2(INV) Patrz wybér DI1(INV). -2
DI3(INV) Patrz wybor DI1(INV). -3
DI4(INV) Patrz wybér DI1(INV). -4
DI5(INV) Patrz wybor DI1(INV). -5

1609 START Wybér Zrodta sygnalu Start Enable 2 (Zezwolenia na Start |NOT SEL

ENABLE 2 2). Patrz parametr 1608 START ENABLE 1.
Patrz parametr 1608 START ENABLE 1.
1610 DISPLAY Aktywacja/deaktywacja alarméw OVERCURRENT (2001), |NO
ALARMS OVERVOLTAGE (2002), UNDERVOLTAGE (2003) oraz
DEVICE OVERTEMP (2009). Wiecej informaciji patrz
rozdziat Sledzenie btedéw na stronie 335.
NO Alarmy sg nieaktywne. 0
YES Alarmy sg aktywne. 1

1611 PARAMETER |Wybdr parametréw pokazywanych na wyswietlaczu. DEFAULT

VIEW Uwaga: Parametr ten jest widoczny tylko kiedy jest on
aktywowany przez opcjonalne urzgdzenie FlashDrop.
FlashDrop jest przeznaczony do szybkiego kopiowania
parametrow do niezasilnych przemiennikéw. Umozliwia ono
szybkie dopasowanie listy parametrow do konkretnych
potrzeb, np. wybrane parametry mogqg zostac ukryte. Wiecej
informacji patrz podrecznik: MFDT-01 FlashDrop user’s
manual (3AFE68591074 [English]).
Wartosci parametréw FlashDrop sg aktywowane przez
nastawe par. 9902 APPLIC MACRO na 31 (LOAD FD SET).

DEFAULT Kompletne: dtuga i krotka lista parametrow 0
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/lFbEq

FLASHDROP |Lista parametréw FlashDrop. Nie zawiera kroétkiej listy 1
parametrow. Parametry, ktére sg ukryte przy pomocy
urzadzenia FlashDrop nie sg widoczne.

1612 FAN Wybér pomiedzy automatycznym sterowaniem zat./wyt. AUTO

CONTROL wentylatorem, a wigczonym wentylatorem przez cay czas.

Gdy przemiennik pracuje w temp. otoczenia 35 °C i wyzszej
zaleca sie wigczenie went. przez caty czas (wybor ON).

AUTO Automatyczne sterowanie wentylatorem. Wentylator jest 0
wigczany gdy nastepuje modulacja. Po zatrzymaniu napedu
wentylator pracuje dopdki temp. przemiennka nie spadnie
ponizej 55 °C. Wentylator wtedy zostaje wytgczony dopoki
albo naped nie wystartuje albo temp. wzrosnie powyzej
65 °C.

Jezeli karta sterowania jest zasilona z zewnetrznego zrédta
zasilania 24 V, wentylator jest wytgczony.

ON Wentylator zawsze wigczony. 1

18 WEJ CZEST | Przetwarzanie sygnatow wejscia czestotliwosciowego i
WYJ TRANZ wyjscia tranzystorowego
1801 FREQ INPUT |Definiuje minimalng wartos¢ gdy wejscie DI5 jest uzywane |0 Hz

MIN jako wejscie czestotliwosciowe. Patrz sekcja Wejscie
czestotliwosciowe na stronie 732.

0...16000 Hz  [Minimalna czestotliwo$¢ 1=1Hz

1802 FREQ INPUT |Definiuje maksymalng wartos¢ gdy wejscie DI5 jest 1000 Hz

MAX uzywane jako wejscie czestotliwosciowe. Patrz sekcja
Wejscie czestotliwosciowe na stronie 132.

0...16000 Hz |Maksymalna czestotliwos¢ 1=1Hz

1803 FILTER FREQ |Definiuje statg czasowa filtru wejscia czestotliwosci, tj. czas, |0.1 s

IN w ktorym zostaje osiggniety 63% krok zmiany. Patrz sekcja
Wejscie czestotliwoSciowe na stronie 132.

0.0...10.0s Stata czasowa filtru 1=01s

1804 TO MODE Wybor trybu dziatania wyjscia tranzystorowego TO. Patrz | DIGITAL
sekcja Wyjscie tranzystorowe na stronie 733.

DIGITAL Wyjscie tranzystorowe jest uzywane jako wyj. cyfrowe DO. [0

FREQUENCY [Wyjscie tranzystorowe jest uzywane jako wyjscie 1
czetotliwosciowe FO.

1805 DO SIGNAL Wybor stanu napedu wskazywanego przez wyj. cyfrowe DO. | FAULT(-1)
Patrz parametr 14017 RELAY OUTPUT 1.
1806 DO ON DELAY |Definiuje czas opdznienia zatgczenia wyj. cyfrowego DO. 0.0 s
0.0...3600.0 s |Czas opdznienia. 1=0.1s
1807 DO OFF Definiuje czas opdznienia wytgczenia wyj. cyfrowego DO. (0.0 s
DELAY
0.0...3600.0 s |Czas opdznienia. 1=0.1s
1808 EELCONTENT Wybor sygnatu przemiennika przytgczonego do wyjscia 104

czestotliwosci FO.
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/lFbEq
X...X Indeks parametru w grupie 01 PARAMETRY
EKSPLOATACYJNE. Np. 102 = 0102 SPEED.
1809 FO CONTENT |Definiuje minimalng warto$¢ sygnatu wyjscia czestotliwosci |-
MIN FO. Sygnat jest wybierany przy pomocy parametru 7808 FO
CONTENT SEL.
Minimum i maksimum FO odpowiadajg ustawieniom
parametréw 1811 MINIMUM FO oraz 1812 MAXIMUM FO w
sposob nastepujgcy:
A FO
18121 —— = — — - 1812
|
1
1811 | 18117 - - ‘
\ ‘ > : : >
1809 1810 Zawart. 1809 1810Zawart.
FO FO
X...X Zakres nastaw zalezny od ustawienia parametru 7808 FO |-
CONTENT SEL.
1810 FO CONTENT |Definiuje maksymalng wartos¢ sygnatu wyjscia czestot. FO. |-
MAX Sygnat jest wybierany przy pomocy parametru?808 FO
CONTENT SEL. Patrz parametr 1809 FO CONTENT MIN.
X...X Zakres nastaw zalezny od ustawienia parametru 7808 FO |-
CONTENT SEL.
1811 MINIMUM FO |Definiuje minimalng wartos¢ dla wyjscia czestotliwosci FO. |10 Hz
10...16000 Hz |Czestotliwos¢ minimalna. Patrz opis parametru 7809 FO 1=1Hz
CONTENT MIN.
1812 MAXIMUM FO |Definiuje maksymalng wartosc dla wyj. czestotliwosci FO. |1000 Hz
10...16000 Hz |Czestotliwos¢ maksymalna. Patrz opis parametru 7809 FO |1 =1 Hz
CONTENT MIN.
1813 FILTER FO Definiuje statg czasowa filtru wyjscia czestotliwosci FO, tj. [0.1s
czas, w ktorym zostaje osiggniety 63% krok zmiany.
0.0...10.0 s Stata czasowa filtru. 1=01s
19 TIMER | LICZNIK |Timer i licznik dla sterowania poleceniami start i stop
1901 TIMER DELAY |Definiuje czas zwtoki dla timera. 10.00 s
0.01...120.00 s |Czas opznienia 1=0.01s
1902 TIMER START [Wybor zrodia dla sygnatu startu timera. NOT SEL
DI1(INV) Start timera przez wejscie cyfrowe DI w trybie odwroconym. |-1
Start timera aktywowanie na zbocze opadajgce wejscia
cyfrowego DI1.
Uwaga: Start timera jest niemozliwy dopodki aktywne jest
kasowanie (parametr 17903 TIMER RESET).
DI2(INV) Patrz wybér DI1(INV). -2
DI3(INV) Patrz wybér DI1(INV). -3
DI4(INV) Patrz wybér DI1(INV). -4
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DI5(INV) Patrz wybér DI1(INV). -5
NOT SEL Brak sygnatu startu 0
DI1 Start timera przez wejscie cyfrowe DI1. Start timera 1

zboczem narastajgcym na wejscie cyfrowe DI1.

Uwaga: Start timera jest niemozliwy dopdki aktywne jest

kasowanie (parametr 7903 TIMER RESET).
DI2 Patrz wybér DI1. 2
DI3 Patrz wybor DI1. 3
Dl4 Patrz wybér DI1. 4
DI5 Patrz wybor DI1. 5
START Zewnetrzny sygnat startu, tj. sygnat startu timera podawany |6

przez magistrale.

1903 TIMER RESET [Wybor zrodta sygnatu resetowania ustawien timera. NOT SEL

DI1(INV) Kasowanie timera przez wejscie cyfrowe DI1 w trybie -1
odwroconym. 0 = aktywne, 1 = nieaktywne.

DI2(INV) Patrz wybér DI1(INV). -2

DI3(INV) Patrz wybér DI1(INV). -3

DI4(INV) Patrz wybér DI1(INV). -4

DI5(INV) Patrz wybér DI1(INV). -5

NOT SEL Brak sygnatu resetowania. 0

DI1 Kasowanie timera przez wejscie cyfrowe DI1. 1 = aktywne, |1
0 = nieaktywne.

DI2 Patrz wybor DI1. 2

DI3 Patrz wybor DI1. 3

Di4 Patrz wybor DI1. 4

DIS Patrz wybor DI1. 5

START Resetowanie timera przy starcie. Wybor Zzrodta sygnatu 6
parametrem 7902 TIMER START.

START (INV) |Resetowanie timera przy starcie (w trybie odwréconym), tj. |7
timer jest resetowany kiedy sygnat startu nieaktywny. Wybér
zrodfa sygnatu parametrem 71902 TIMER START.

RESET Resetowanie zewn., np. przez magistrale komunikacyjng. |8

1904 COUNTER Wybér Zrodta sygnatu zezwolenia na dziatanie licznika. |DISABLE

ENABLE D

DI1(INV) Sygnat zezwolenia na dziatanie licznika przez wej. cyfrowe |-1
DI1 w trybie odwréconym. O = aktywne, 1 = nieaktywne.

DI2(INV) Patrz wybér DI1(INV). -2

DI3(INV) Patrz wybér DI1(INV). -3

DI4(INV) Patrz wybér DI1(INV). -4

DI5(INV) Patrz wybér DI1(INV). -5

DISABLED Brak zezwolenia na dziatanie licznika 0

DI1 Sygnat zezwolenia na dziatanie licznika przez wejscie 1
cyfrowe DI1. 1 = aktywne, 0 = nieaktywne.

DiI2 Patrz wybor DI1. 2
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DI3 Patrz wybor DI1. 3
Dl4 Patrz wybér DI1. 4
DI5 Patrz wybor DI1. 5
ENABLED Dziatanie licznika dozwolone 6
1905 EICI\)/IlIJTNTER Definiuje wartos$¢ graniczng licznika. 1000
0...65535 Warto$¢ graniczna 1=1
1906 COUNTER Wybdr zrédta sygnatu wejsciowego dla licznika. PLSIN(DI
INPUT 5)
PLS IN(DI 5) Impulsowanie na wejscie cyfrowe DI5. Po wykryciu 1
impulsu wartosc licznika wzrasta o 1.
ENC W/O DIR |Zbocza pulséw enkodera. Gdy jest wykryte zbocze 2

narastajgce badz opadajgce wartos¢ licznika wzrasta o 1.

ENC WITH DIR |Zbocza pulséw enkodera. Brany jest pod uwage kierunek |3
obrotéw. Gdy zostanie wykryte zbocze narastajgce lub
opadajgce i kierunek obrotéw jest do przodu warto$é
licznika wzrasta o 1. Gdy kierunek obrotow jest do tytu
wartosc licznika zostaje zmniejszona o 1.

FILTERED DI5 |Filtrowanie pulséw wejscia cyfrowego DI5. Gdy zostanie 4
wykryty impuls, wartos¢ wartos¢ licznika wzrasta o 1.
Uwaga: Z uwagi na filtrowanie, maksymalna czestotliwo$¢
sygnatu wejsciowego wynosi 50 Hz.

1907 COUNTER Wybor zrodta sygnatu resetowania licznika. NOT SEL

RESET

DI1(INV) Resetowanie licznika przez wejscie cyfrowe DI1 w trybie |-1
odwroconym. 0 = aktywne, 1 = nieaktywne.

DI2(INV) Patrz wybér DI1(INV). -2

DI3(INV) Patrz wybor DI1(INV). -3

DI4(INV) Patrz wybér DI1(INV). -4

DI5(INV) Patrz wybor DI1(INV). -5

NOT SEL Brak sygnatu resetowania. 0

DI1 Resetowanie licznika przez wejscie cyfrowe DI1. 1 = 1
aktywne, 0 = nieaktywne.

DI2 Patrz wybor DI1. 2

DI3 Patrz wybor DI1. 3

Dl4 Patrz wybor DI1. 4

DIS Patrz wybor DI1. 5

AT LIMIT Resetowanie przy limicie zdefiniowanym przez parametr |6
1905 COUNTER LIMIT

STRT/STP Resetowanie licznika przy komendzie start/stop. Wybor |7

CMD zrédta komend start/stop przy pomocy parametru 19711

CNTR S/S COMMAND.
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S/S CMD(INV) |Resetowanie licznika przy komendzie start/stop (w 8
trybie odwréconym), tj. licznik jest resetowany po
deaktywowaniu komendy start/stop. Wybor Zzrodta
komendy start przy pomocy parametru 1902 TIMER
START.
RESET Resetowanie dozwolone. 9
1908 COUNTER Definiuje wartos¢ licznika po zresetowaniu. 0
RES VAL
0...65535 Wartos¢ licznika 1=1
1909 COUNT Definiuje dzielnik dla licznika pulsow. 0
DIVIDER
0...12 Dzielnik N licznika pulsow. Kazdy 2N bit jest zliczany. 1=1
1910 COUNT Definiuje zrodto wyboru kierunku dziatania licznika. UP
DIRECTION
DI1(INV) Wybér kierunku dziatania licznika przez wejscie cyfrowe DI1 |-1
w trybie odwréconym. 1 = odliczanie rosngco, 0 = odliczanie
malejgco.
DI2(INV) Patrz wybér DI1(INV). -2
DI3(INV) Patrz wybor DI1(INV). -3
DI4(INV) Patrz wybér DI1(INV). -4
DI5(INV) Patrz wybér DI1(INV). -5
UP Liczenie rosngco. 0
DI1 Wybor kierunku dziatania licznika przez wejscie cyfrowe 1
DI1. 0 = odliczanie rosngco, 1 = odliczanie malejgco.
DI2 Patrz wybér DI1. 2
DI3 Patrz wybor DI1. 3
Dl4 Patrz wybér DI1. 4
DI5 Patrz wybor DI1. 5
DOWN Liczenie malejgco 6
1911 CNTR S/S Wybor zrédta komend start/stop przemiennika kiedy NOT SEL
COMMAND wartos¢ parametru 1007 EXT1 COMMANDS jest ustawiona
na COUNTER START | COUNTER STOP.
DI1(INV) Komendy start/stop przez wejscie cyfrowe DI1 w trybie -1
odwroconym.
Kiedy wartos¢ parametru 7007 EXT1 COMMANDS wynosi
COUNTER STORP: 0 = start. Stop kiedy zostanie
przekroczone ograniczenie licznika zdefiniowane
parametrem 71905 COUNTER LIMIT.
Kiedy wartos¢ parametru 7007 wynosi COUNTER START:
0 = stop. Start kiedy zostanie przekroczone ograniczenie
licznika zdefiniowane parametrem 7905 .
DI2(INV) Patrz wybér DI1(INV). -2
DI3(INV) Patrz wybér DI1(INV). -3
DI4(INV) Patrz wybér DI1(INV). -4
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DI5(INV) Patrz wybér DI1(INV). -5
NOT SEL Brak zrodta dla komend start/stop. 0
DI1 Komendy start/stop przez wejscie cyfrowe DI1. 1
Kiedy wartos¢ parametru 710071 EXT1 COMMANDS wynosi
COUNTER STORP: 1 = start. Stop kiedy zostanie
przekroczone ograniczenie licznika zdefiniowane
parametrem 1905 COUNTER LIMIT.
Kiedy wartos¢ parametru 7007 wynosi COUNTER START:
1 = stop. Start kiedy zostanie przekroczone ograniczenie
licznika zdefiniowane parametrem 7905.
DI2 Patrz wybor DI1. 2
DI3 Patrz wybor DI1. 3
Dl4 Patrz wybor DI1. 4
DIS Patrz wybor DI1. 5
ACTIVATE Zewnetrzna komenda start/stop, np. poprzez magistrale 6
20 LIMITY Ograniczenia pracy napedu.
Wartos$ci predkosci sg stosowane przy sterowaniu
wektorowym, a wartosci czestotliwosci przy sterowaniu
skalarnym. Tryb sterowania silnikiem wybierany jest przy
pomocy parametru 9904 MOTOR CTRL MODE.
2001 MINIMUM Definiuje minimalng dopuszczalng predkosé. Ormpm
SPEED Dodatnia lub zerowa warto$é predkosci minimalnej definiuje
dwa zakresy predkosci, jeden dodatni i jeden ujemny.
Ujemna wartos¢ predkosci minimalnej definiuje jeden
zakres predkosci.
o Predkosc¢
Predkos¢
Wartos¢ 2007 > 0
Wartos¢ 2001 <0 2002
2002 Dopuszczalny
Dopuszczalny zakres predkosci
zakres predkosci 2001 ¢
0 > 0 >
-(2001)
Dopuszczalny
2001 zakres predkosci
-(2002)
-30000... Predkos$¢ minimalna 1=1rpm
30000 rpm
2002 MAXIMUM Definiuje maksymalng dopuszczalng predkosé. Patrz E: 1500 rpm
SPEED parametr 2007 MINIMUM SPEED. /
U: 1800 rpm
0...30000 rpm |Predkos¢ maksymalna 1=1rpm
2003 MAX Definiuje maksymalny dopuszczalny prad silnika 1.8 by A
CURRENT
0.0...1.8 - I,y A |Prad 1=01A
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Nr Nazwa/Wartos¢ Opis Def/FbEq
2005 OVERVOLT Aktywacja lub deaktywacja kontrolera przepie¢ na szynach ENABLE
CTRL zbiorczych DC.

Szybkie hamowanie dla obcigzen o duzej inercji powoduje, ze
napiecie szyn zbiorczych DC wzrasta do poziomu
przepieciowej wartosci granicznej ustawionej dla tych szyn.
Aby zapobiec przekroczeniu wartosci granicznej napiecia DC,
regulator przepie¢ automatycznie obniza moment hamujgcy
przez zwiekszenie czestotliwosci wyjsciowe;.

Uwaga: Jezeli do przemiennika przytgczony jest czoper lub
rezystor hamowania, regulator ten musi by¢ wytgczony (wybor
DISABLE) aby umozliwi¢ dziatanie czopera.

DISABLE Kontrola przepiecia wytgczona. 0
ENABLE Kontrola przepiecia wtgczona. 1

2006 UNDERVOLT |Aktywacja lub wytgczenie kontroli przepie¢ w obwodzie DC. ENABLE(
CTRL Jezeli napiecie na szynie DC spadnie z powodu odciecia TIME)

zasialnia przemiennika, kontroler zbyt niskiego napiecia
automatycznie obnizy predkos¢ silnika po to aby utrzymaé
napiecie powyzej dolnego limitu. Kiedy predkos$c silnika spada,
moment bezwtadnosci obcigzenia powoduje regeneracje
zwrotng do przemiennika, podtrzymujgc tym samym napiecie
szyn DC i zapobiegajac dziataniu zabezpieczenia do mometu
zatrzymania silnika wybiegiem. Jest to funkcja przejscia przez
zaniki napiecia w uktadach napedowych z duzym momentem
bezwtadnosci, takich jak wirowki czy wentylatory. Patrz sekcja
Przej$cie przez zaniki zasilania na str. 135.

DISABLE Kontroler zbyt niskiego napiecia wytgczony 0

[

ENABLE(TIME) | Kontroler zbyt niskiego napiecia wigczony. Kontrola jest
aktywna przez 500 ms.

ENABLE Kontroler zbyt niskiego napiecia wigczony. Kontrola jest 2
aktywna bez limitu czasowego.

2007 MINIMUM Definiuje ograniczenie minimalne czestotliwosci wyjsciowej 0.0 Hz
FREQ przemiennika. Dodatnia lub zerowa wartoS¢ minimalnej

czestotliwosci wyjsciowej napedu definiuje dwa zakresy

czestotliwosci, jeden dodatni i jeden ujemny. Ujemna wartos¢

minimalnej czestotliwosci wyjsciowej napedu definiuje jeden

zakres czestotliwosci.

Uwaga: MINIMUM FREQ < MAXIMUM FREQ.

FA
fA Warto$¢ 2007 > 0
Wartos¢ 2008 < 0 2008
2008 Dopuszczalny
Dopuszczalny zakres predkosci
zakres predkosci ¢ 2007 ¢
0 > 0 >
-(2007)
Dopuszczalny
2007 zakres predkosci
-(2008)

-500.0...500.0 Hz | Czestotliwos¢ minimalna. 1=0.1Hz
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Nr Nazwa/Wartos¢

Opis

Def/FbEq

2008 MAXIMUM Definiuje ograniczenie maksymalne czestotliwosci E: 50.0 Hz
FREQ wyj$ciowej przemiennika. U: 60.0 Hz
0.0...600.0 Hz |Czestotliwo$¢ maksymalna. 1=0.1Hz

2013 MIN TORQUE |Wybdr minimalnego ograniczenia momentu przemiennika. |MIN
SEL TORQUE

1
MIN TORQUE |Wartos¢ zdefiniowana przy pomocy parametru 2015 0
1 MIN TORQUE 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1. 0 = wartos¢ parametru 2075 MIN 1
TORQUE 1.1 = warto$¢ parametru 2076 MIN TORQUE 2.
DI2 Patrz wybér DI1. 2
DI3 Patrz wybor DI1. 3
Di4 Patrz wybor DI1. 4
DI5 Patrz wybor DI1. 5
COMM Jako zrédto wyboru wartosci minimalnego 7
ograniczenia momentu 1/2 zdefiniowano magistrale
komunikacyjna, tj. stowo sterowania 03017 FB CMD
WORD 1 bit 15. Stowo sterowania przesytane jest przez
sterownik magistrali poprzez adapter magistrali lub
magistrale kom. szeregowej (Modbus) wbudowang w
przemienniku. Odnosnie bitéw stéw sterowania, patrz
sekcja Profil komunikacyjny DCU na str. 320.
Minimalne ograniczenie momentu 1 zdef. jest przez
par. 2015 MIN TORQUE 1 a minimalne ograniczenie
momentu 2 zdef. jest przez par. 2076 MIN TORQUE 2.
Uwaga: Ustawienia te odnoszg sie jedynie do profilu
komunikacji DCU!
DI1(INV) Wejscie cyfrowe DI1 w trybie odwréconym. 1 = wartosé -1
parametru 2015 MIN TORQUE 1 1. 0 = wartosS¢ parametru
2016 MIN TORQUE 2.
DI2(INV) Patrz wybor DI1(INV). -2
DI3(INV) Patrz wybor DI1(INV). -3
DI4(INV) Patrz wybor DI1(INV). -4
DI5(INV) Patrz wybor DI1(INV). -5
2014 MAX TORQUE |Wybér maksymalnego ograniczenia momentu MAX
SEL przemiennika. TORQUE
1
I:/IAX TORQUE |Warto$¢ parametru 2017 MAX TORQUE 1
DI1 Wejscie cyfrowe DI1. 0 = wartos¢ par. 2077 MAX TORQUE |1
1.1 = warto$¢ par. 2018 MAX TORQUE 2.
DI2 Patrz wybér DI1. 2
DI3 Patrz wybor DI1. 3
DI4 Patrz wybér DI1. 4
DI5 Patrz wybor DI1. 5
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/FbEq
COMM Jako zrodto wyboru warto$ci minimalnego ograniczenia 7
momentu 1/2 zdefiniowano magistrale komunikacyjna, tj. stowo
sterowania 0301 FB CMD WORD 1 bit 15. Stowo sterowania
przesytane jest przez sterownik magistrali poprzez adapter
magistrali lub magistrale komunikacji szeregowej (Modbus)
wbudowang w przemienniku. Odnosnie bitéw stéw sterowania,
patrz sekcja Profil komunikacyjny DCU na stronie 320.
Maksymalne ograniczenie momentu 1 zdef. jest przez par. 2017
MAX TORQUE 1, a maksymalne ograniczenie momentu 2 zdef.
jest przez par. 2018 MAX TORQUE 2.
Uwaga: Ustawienia te odnoszg sie jedynie do Profilu
komunikacji DCU!
EXT2 Wartos¢ sygnatu 0112 EXTERNAL REF 2 11
DI1(INV) Wejscie cyfrowe DI1 w trybie odwréconym. 1 = warto$c¢ par. -1
2017 MAX TORQUE 1.0 = wart. par. 2018 MAX TORQUE 2.
DI2(INV) Patrz wybér DI1(INV). -2
DI3(INV) Patrz wybér DI1(INV). -3
DI4(INV) Patrz wybér DI1(INV). -4
DI5(INV) Patrz wyboér DI1(INV). -5
2015 MIN TORQUE |Definiuje wartos¢ ograniczenia minimalnego momentu 1 dla |-300%
1 przemiennika. Patrz parametr 2013 MIN TORQUE SEL.
-600.0...0.0% [Wartos¢ w procentach znamionowego momentu silnika. 1=0.1%
2016 MIN TORQUE |Definiuje wartos¢ ograniczenia minimalnego momentu 2 dla |-300%
2 przemiennika. Patrz parametr 2073 MIN TORQUE SEL.
-600.0...0.0% |Wartos¢ w procentach znamionowego momentu silnika. 1=01%
2017 MAX TORQUE |Definiuje warto$¢ ograniczenia maksymalnego momentu 1 {300%
1 dla przemiennika. Patrz par. 2014 MAX TORQUE SEL.
0.0...600.0% |Wartos¢ w procentach znamionowego momentu silnika. 1=01%
2018 MAX TORQUE |Definiuje wartos¢ ograniczenia maksymalnego momentu 2 |300%
2 dla przemiennika. Patrz par. 2014 MAX TORQUE SEL.
0.0...600.0% |Warto$¢ w procentach znamionowego momentu silnika. 1=0.1%
2020 BRAKE Wybor sterowania czoperem hamowania. INBUILT
CHOPPER Gdy przemiennik pracuje w uktadzie Wspélnej szyny DC,
parametr ten musi by¢ ustawiony na EXTERNAL. Kiedy
przemiennik pracuje w uktadzie wspodlnej szyny DC to nie
moze on ani pobrac ani odda¢ mocy wiekszej niz Py.
INBUILT Sterowanie wewnetrznym czoperem hamowania. 0
Uwaga: Upewnic sie, ze zainstalowany jest rezystor(y) oraz
kontrola przepiec jest wytgczona poprzez nastawe
parametru 2005 OVERVOLT CTRL na DISABLE.
EXTERNAL Sterowanie zewnetrznym czoperem hamowania. 1
Uwaga: ACS355 jest kompatybilny tylko z jednostkg
hamujgca produkcji ABB: ACS-BRK-X.
Uwaga: Upewnic sie, ze zainstalowana jest jednostka
hamujgca oraz kontrola przepiec jest wytgczona poprzez
nastawe parametru 2005 OVERVOLT CTRL na DISABLE.
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/lFbEq
2021 MAX SPEED |zZrodio predkosci maksymalnej dla sterowania momentem | PAR 2002
SEL
PAR 2002 Wartos¢ parametru 2002 MAXIMUM SPEED 0
EXT REF 1 Wartos¢ sygnatu 0711 EXTERNAL REF 1 1
21 START/STOP Tryby startu i zatrzymania silnika
2101 START Wybér metody wystartowania silnika. AUTO
FUNCTION
AUTO Przemiennik uruchamia silnik btyskawicznie od 1
czestotliwosci zerowej jesli parametr 9904 MOTOR CTRL
MODE ma wartos¢ SCALAR: FREQ. JeSli wymagany jest
start lotny, nalezy skorzysta¢ z wyboru SCAN START.
Jezeli parametr 9904 MOTOR CTRL MODE ma warto$¢
VECTOR: SPEED lub VECTOR: TORQ, przemiennik
przeprowadzi wstepne magnesowanie silnika prgdem DC
przed startem. Magnesowanie wstepne zdefiniowane jest
przy pomocy parametru 2703 DC MAGN TIME. Patrz wybor
DC MAGN.
Dla silnikow z magnesami trwatymi start lotny jest uzywany
jezeli silnik obraca sie.
DC MAGN Magnesowanie wstepne silnika prgdem DC przed startem. |2

Czas magnesowania wstepnego okreslony jest parametrem
2103 DC MAGN TIME.

Jezeli parametr 9904 MOTOR CTRL MODE ma wartos¢
VECTOR: SPEED lub VECTOR: TORQ, magnesowanie
prgdem DC gwarantuje mozliwie najwieksze wzmocnienie
momentu, o ile tylko czas magnesowania jest wystarczajgco
dtugi.
Uwaga: Gdy wybrany jest tryb DC MAGN start z wirujgcym
silnikiem nie jest mozliwy. Gdy uzywany jest silnik z
magnesami trwatymi generowany jest alarm MOTOR BACK
EMF (2029).

OSTRZEZENIE! Naped startuje, gdy uptynie
A ustawiony czas magnesowania wstepnego, nawet
jezeli magnesowanie silnika nie zostato zakonczone. Dla
aplikaciji, w ktérych petne podbicie momentu ma istotne
znaczenie, nalezy upewnic sie, ze zostat ustawiony
wystarczajgco dtugi czas aby przeprowadzi¢ petne
namagnesowanie i wytworzy¢ odpowiedni moment.
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TORQ BOOST | Tryb wzmocnienia momentu zalecany dla systeméw o 4
duzym momencie rozruchowym silnika. Stosowany tylko,
gdy parametr 9904 MOTOR CTRL MODE ma warto$¢
SCALAR: FREQ.

Magnesowanie wstepne silnika pragdem DC przed startem.
Czas magnesowania wstepnego okreslony jest parametrem
2103 DC MAGN TIME.

Wzmocnienie momentu obrotowego ma miejsce tylko przy
starcie, kohczgc sie w chwili, gdy czestotliwos¢ wyjsciowa
przekroczy 20 Hz lub gdy jest ona rowna wartosci
czestotliwosci zadanej. Patrz opis parametru 271710 TORQ
BOOST CURR.

Uwaga: Gdy wybrany jest tryb TORQ BOOST start z
wirujgcym silnikiem nie jest mozliwy.

OSTRZEZENIE! Naped startuje, gdy uptynie
A ustawiony czas magnesowania wstepnego, nawet
jezeli magnesowanie silnika nie zostato zakonczone. Dla
aplikacji, w ktorych petne podbicie momentu ma istotne
znaczenie, nalezy upewnic sie, ze zostat ustawiony
wystarczajgco dtugi czas aby przeprowadzi¢ petne
namagnesowanie i wytworzy¢ odpowiedni moment.

SCAN START |Lotny start skanujgcy czestotliwosc¢ (startujgcy przemiennik |6
podtgczony do wirujgcego silnika). Tryb oparty o
skanowanie czestotliwosci (interwat 2008 MAXIMUM
FREQ...2007 MINIMUM FREQ) przez przemiennik
czestotliwosci w celu zidentyfikowania aktualnej
czestotliwosci. Jesli identyfikacja czestotliwosci nie
powiedzie sie, stosowane jest magnesowanie prgdem DC
(patrz wybor dla DC MAGN).

SCAN + Kombinacja Lotnego Startu (startujgcy przemiennik 7
BOOST podtaczony do wirujgcego silnika) i Podbicia Momentu.
Patrz wyboér dla SCAN START oraz TORQ BOOST. Jesli
identyfikacja czestotliwosci nie powiedzie sie, stosowany
jest tryb podbicia momentu.

Stosowany jedynie gdy parametr 9904 MOTOR CTRL
MODE ma warto$¢ SCALAR: FREQ.

2102 STOP Wybér funkcji zatrzymania silnika. COAST
FUNCTION
COAST Zatrzymanie poprzez odciecie zasilania silnika. Silnik 1
zatrzymuje sie po wybiegu.
RAMP Zatrzymanie wg krzywej hamowania. Patrz opis grupy 2
parametrow 22 ACCEL/DECEL.
SPEED COMP |Kompensacja predkosciowa stosowana w aplikacjach o 3

statej odlegtosci hamowania. Roznica predkosci (pomiedzy
aktualng predkoscig a predkoscig maksymalng) jest

kompensowana poprzez utrzymanie biezgcej predkosci do
momentu kiedy silnik zostanie hamowany zgodnie z rampa.
Patrz sekcja Predko$ciowa kompensacja stopu na str. 136.
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SPEED COMP
FWD

Kompensacja predkosciowa stosowana w aplikacjach o
statej odlegtosci hamowania dla kierunku obrotow do
przodu. Réznica predkosci (pomiedzy aktualng predkoscia
a predkoscig maksymalng) jest kompensowana poprzez
utrzymanie biezgcej predkosci do momentu kiedy silnik
zostanie hamowany zgodnie z rampg. Patrz sekcja
PredkoSciowa kompensacja stopu na str. 136.

Jezeli kierunek obrotdw jest do tytu silnik zostanie
wyhamowany zgodnie z nastawiong rampa.

Def/FbEq
4

SPEED COMP
REV

Kompensacja predkosciowa stosowana w aplikacjach o
statej odlegtosci hamowania dla kierunku obrotéw do tytu.
Réznica predkosci (pomiedzy aktualng predkoscig a
predkoscig maksymalng) jest kompensowana poprzez
utrzymanie biezgcej predkosci do momentu kiedy silnik
zostanie hamowany zgodnie z rampg. Patrz sekcja
Predkosciowa kompensacja stopu na str. 136.

Jezeli kierunek obrotéw jest do przodu silnik zostanie
wyhamowany zgodnie z nastawiong rampa.

2103 DC MAGN
TIME

Definiuje czas magnesowania wstepnego. Patrz opis
parametru 2707 START FUNCTION. Po podaniu komendy
Start przemiennik wstepnie magnesuje silnik przez czas
ktory zostat nastawiony.

0.30s

0.00...10.00 s

Czas magnesowania. Nalezy ustawi¢ czas wstepnego
magnesowania wystarczajgcy do petnego
namagnesowania silnika. Ustawienie zbyt dtugiego czasu
magnesowania wstepnego powoduje nadmierne
nagrzewanie sie silnika.

1=0.01s

2104 DC HOLD CTL

Aktywacja funkcji Trzymania DC (DC Hold) lub funkcji
Hamowania DC.

NOT SEL

NOT SEL

Funkcja nieaktywna
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DC HOLD Aktywacja funkcji Trzymania DC. Funkcji tej nie mozna 1
stosowac, jesli parametr 9904 MOTOR CTRL MODE ma
warto$¢ SCALAR: FREQ.
Gdy wartos¢ zadawania i predkosci spadng ponizej
wielkosci nastawionej w parametrze 2105 DC HOLD
SPEED, przemiennik przestaje generowac prad przemienny
i zaczyna “wstrzykiwac” prad staty do silnika. Warto$¢ pradu
nastawiana jest parametrem 2706 DC CURR REF. Gdy
warto$¢ zadana predkosci przekroczy warto$¢ parametru
2105 przemiennik kontynuuje normalng prace.

Predkos¢ silnika
Trzymanie DC

\

Wart. zadana

o

v“h

!
|
Predkos¢ | |
trzymania DC \

Uwaga: Trzymanie DC nie dziata, gdy sygnat Start jest
wytgczony.

Uwaga: Wstrzykiwanie pradu statego do silnika powoduje
jego nagrzewanie. W aplikacjach gdzie wymagany jest dtugi
czas trzymania DC powinny by¢ uzyte silniki z obcym
chtodzeniem. Jezeli czas trzymania DC jest dtugi, funkcja ta
nie zabezpieczy przed obrotem watu silnika, jezeli na wale
silnika znajduje sie state obcigzenie.

DC BRAKING |Funkcja hamowania prgdem DC jest aktywna. 2

Jezeli parametr 27102 STOP FUNCTION ma warto$¢
COAST, hamowanie DC jest aktywowane gdy odwotana
zostaje komenda START.

Jezeli parametr 2102 STOP FUNCTION ma warto$¢ RAMP,
hamowanie DC nastepuje po hamowaniu wg rampy

czasowe;.
2105 DC HOLD Definiuje predkos¢ Trzymania DC. Patrz opis parametru 5rpm
SPEED 2104 DC HOLD CTL.
0...360 rpm Predkos¢ 1=1rpm
2106 DC CURR REF |Definiuje prad Trzymania DC. Patrz opis parametru 2704 |30%
DC HOLD CTL.
0...100% Wartos$¢ w procentach prgdu znamionowego silnika 1=1%
(parametr 9906 MOTOR NOM CURR)
2107 DC BRAKE Definiuje czas Hamowania DC. 0.0s

TIME

0.0...250.0 s Czas 1=01s
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/FbEq
2108 START INHIBIT |Wigcza/wytgcza funkcje wstrzymania startu (start inhibit). OFF
Jezeli naped nie jest wystartowany i aktywna jest funkcja
wstrzymania startu naped ignoruje podanie komendy start
jesli podczas podawania wystepuje ktéras z nastepujacych
sytuacji i wymagana jest nowa komenda startu:
+ kasowany jest btad,
» sygnat Zezwolenie na Bieg jest aktywowany, gdy
komenda startu jest aktywna. Patrz opis parametru 1601
RUN ENABLE,
* zmienia sie tryb sterowania z Lokalnego na Zdalny,
+ tryb zewnetrznego sterowania zmienia sie z EXT 1 na
EXT 2 lub z EXT 2 na EXT 1.
OFF Wytgczony 0
ON Zatgczony 1
2109 EMERG STOP |Wybiera zrodto dla zewnetrznej komendy stopu NOT SEL
SEL bezpieczenstwa.
Naped nie moze by¢ uruchomiony zanim komenda stopu
bezpieczenstwa nie zostanie skasowana.
Uwaga: Instalacja musi zawiera¢ elementy stopu
bezpieczenstwa oraz inne wyposazenie obwodow
bezpieczenstwa ktére moze by¢ wymagane. Nacisniecie
STOP na panelu sterowanie nie powoduje:
* generowania stopu bezpieczenstwa silnika
* separacji napedu od niebezpiecznego potencjatu.
NOT SEL Funkcja Stop Bezpieczenstwa nie zostata wybrana. 0
DI1 Wejscie cyfrowe DI1. 1 = stop wedtug rampy Stopu 1
Bezpieczenstwa. Patrz opis parametru 2208 EMERG DEC
TIME. 0 = kasowanie komenedy Stopu Bezpieczenstwa.
DI2 Patrz wybor DI1. 2
DI3 Patrz wybér DI1. 3
Dl4 Patrz wybor DI1. 4
DI5 Patrz wybér DI1. 5
DI1(INV) Zanegowane wejscie cyfrowe DI. 0 = stop wedtug rampy -1
Stopu Bezpieczenstwa. Patrz opis parametru 2208 EMERG
DEC TIME. 1 = kasowanie komenedy Stopu Bezp.
DI2(INV) Patrz wybor DI1(INV). -2
DI3(INV) Patrz wybér DI1(INV). -3
DI4(INV) Patrz wybor DI1(INV). -4
DI5(INV) Patrz wybér DI1(INV). -5
2110 TORQ BOOST |Definiuje maksymalny prad w czasie podbicia momentu. 100%
CURR Patrz opis parametru 2707 START FUNCTION.
15...300% Warto$¢ w procentach 1=1%
2111 STOP SIGNAL |Definiuje opdznienie sygnatu stopu gdy parametr 2102 0Oms
DLY STOP FUNCTION ma warto$¢ SPEED COMP.
0...10000 ms |Czas opOznienia 1=1ms
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Wszystkie parametry

Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/FbEq
2112 ZERO SPEED |Definiuje opdznienie dla funkcji Opdznienia Zerowej 0.0=
DELAY Predkosci. Funkcja jest uzyteczna w aplikacjach gdzie NOT SEL

istotny jest ptynny i szybki restart napedu. W czasie
opoOznienia przemiennik zna doktadng pozycje watu silika.

Brak opéznienia zerowej Z opdéznieniem zerowej
predkosci predkosci

‘Predkoéé Predkosc¢
Regulator predkosci Regulator predkosci
wytgczony: Silnik
hamuje wybiegiem

pozostaje wigczony.
Silnik hamuje do
rzeczywistej zerowe;j
predkosci

Predkos¢
zerowa

Predkosc¢
zerowa

t ==
Opodznienie
Brak opéznienia zerowej predkosci
Naped otrzymuje komende stopu i hamuje wg. rampy
czasowej. Gdy predkosc¢ aktualna silnika spada ponizej
wewnetrznego limitu (nazywanego Predkoscig Zerowg),
regulator predkosci jest wytgczany. Modulacja inwertera jest
zatrzymywana, silnik hamuje wybiegiem az do zatrzymania.
Z op6znieniem zerowej predkosci
Naped otrzymuje komende stopu i hamuje wg. rampy
czasowej. Gdy predkosc¢ aktualna silnika spada ponizej
wewnetrznego limitu (nazywanego Predkoscig Zerowg),
funkcja Opo6znienia Zerowej Predkosci jest aktywowana. W
czasie opdznienia funkcja podtrzymuje aktywnos¢
regulatora predkosci: Inwerter moduluje, silnik jest
magnesowany i naped jest gotowy do szybkiego
ponownego startu.

0.0 = NOT SEL |Czas op6znienia. Jezeli warto$¢ parametru jest ustawiona [(1=0.1s

0.0...60.0s na zero to funkcja Opdznienia Zerowej Predkosci jest
nieaktywna.
22 ACCEL/DECEL |Czasy przyspieszania i hamowania
2201 ACC/DEC 1/2 |Definiuje zrédto sygnatu wedtug ktérego przemiennik DI5
SEL dokonuje wyboru jednej z dwdch par ramp czasowych

przyspieszania/hamowania 1i 2.
Para ramp czasowych 1 jest def. parametrami 2202...2204.
Para ramp czasowych 2 jest def. parametrami 2205...2207.

NOT SEL Uzywana jest para ramp czasowych 1. 0
DI1 Wejscie cyfrowe DI1. 1 = para ramp 2, 0 = para ramp 1. 1
DiI2 Patrz wybor DI1. 2
DI3 Patrz wybor DI1. 3
Di4 Patrz wybor DI1. 4
DI5 Patrz wybor DI1. 5
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Wszystkie parametry

Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis

COMM

Magistrala komunikacyjna jest zrédtem wyboru pary ramp
czasowych 1/2, tj. stowo sterowania 0301 FB CMD WORD
1 bit 10. Stowo sterowania przesytane jest przez sterownik
magistrali poprzez adapter magistrali lub magistrale
komunikacji szeregowej (Modbus) wbudowang w
przemienniku. Odnos$nie bitow stoéw sterowania, patrz
sekcja Profil komunikacyjny DCU na stronie 320.

Uwaga: Nastawy te majg zastosowanie tylko w profilu
komunikacyjnym DCU!

Def/FbEq
7

SEQ PROG

Programator sekwencyjny definiuje rampy parametrem
8422 ST1 RAMP (lub 8423/.../18492)

DI1(INV)

Wejscie cyfrowe DI1. 1 = para ramp 2, 0 = para ramp 1.

DI2(INV)

Patrz wybér DI1(INV).

DI3(INV)

Patrz wybor DI1(INV).

DI4(INV)

Patrz wybér DI1(INV).

DI5(INV)

Patrz wybor DI1(INV).

2202 ACCELER
TIME 1

Definiuje czas przyspieszania 1 tj. czas wymagany dla
zmiany predkosci od zera do predkosci zdefiniowanej za
pomocg parametru 2008 MAXIMUM FREQ (przy
sterowaniu skalarnym) / 2002 MAXIMUM SPEED (przy
sterowaniu Wektorowym). Tryb sterowania silnika
wybieramy parametrem 9904 MOTOR CTRL MODE.

» Jezeli wartos¢ zadana predkosci narasta szybciej niz
ustawiony czas przyspieszania, predkos¢ silnika bedzie
sie zmieniata zgodnie z rampg czasowa.

» Jezeli wartos¢ zadana predkosci narasta wolniej niz
ustawiony czas przyspieszania, predkos¢ silnika bedzie
sie zmieniata zgodnie ze zmiang sygnatu zadajgcego.

» Jezeli ustawiony czas przyspieszania jest zbyt krotki,
naped automatycznie wydtuzy czas przyspieszania, aby
nie przekroczy¢ limitéw pracy napedu.

Aktualny czas przyspieszania zalezy od nastawy parametru

2204 RAMP SHAPE 1.

0.0...1800.0 s

Czas

1=0.1s




Wszystkie parametry
Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis

2203 DECELER
TIME 1

Definiuje czas hamowania 1 tj. czas wymagany dla zmiany
predkosci od predkosci zdefiniowanej za pomocg
parametru 2008 MAXIMUM FREQ (przy sterowaniu
Skalarnym) / 2002 MAXIMUM SPEED (przy sterowaniu
Wektorowym) do zera. Tryb sterowania silnika wybieramy
parametrem 9904 MOTOR CTRL MODE.

» Jezeli wartos¢ zadawania predkosci maleje szybciej niz
ustawiony czas hamowania, to predkosc silnika bedzie
sie zmieniata zgodnieze zmiang sygnatu zadajgcego.

+ Jezeli wartos¢ zadana predkosci maleje wolniej niz
ustawiony czas hamowania, predkosc silnika bedzie sie
zmieniata zgodnie z rampg czasowa.

+ Jezeli ustawiony czas hamowania jest zbyt krétki, naped
automatycznie wydtuzy czas hamowania, aby nie
przekroczy¢ limitdw pracy napedu.

Jezeli wymagany jest krotki czas hamowania dla napedow o

duzej bezwtadnosci, przemiennik czestotliwosci powinien

zostac¢ doposazony w rezystor hamowania.

Aktualny czas hamowania zalezy od nastawy parametru
2204 RAMP SHAPE 1.
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Def/FbEq
50s

0.0...1800.0 s |Czas

1=01s

2204 RAMP SHAPE

Wybor ksztattu rampy przyspieszania/hamowania 1.
1 Funkcja jest nieaktywna w czasie stopu bezpieczenstwa i
funkcji impulsowania

0.0 =
LINEAR

0.0 = LINEAR
0.1...1000.0 s

0.00 s: Liniowa rampa. Witasciwa dla réwnomiernych cykli
przyspieszania lub hamowania oraz dla wolnych ramp
czasowych.

0.01 ... 1000.00 s: Krzywa-S. Krzywa-S ramp czasowych
jest idealna dla przenosnikow przenoszacych delikatny
tadunek, lub innych aplikacji gdzie wymagane jest ptynne
przejscie z jednej predkosci do drugiej. Krzywa-S sktada sie
z symetrycznych krzywych na obu kohcach rampy i
liniowego odcinka pomiedzy nimi.

Praktyczna reguta

Odpowiednia relacja pomiedzy czasem ksztattu rampy, a
czasem rampy czasowej przyspieszania wynosi 1/5.

Maks.-[- - - - - - - -

1=01s

Predkosc¢
A Liniowa rampa: Par. 2204=0

\ Krzywa-S:

] ' Par. 2204>0s

>

<>

Par. 2202 Par. 2204
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Wszystkie parametry

Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/lFbEq
2205 ACCELER Definiuje czas hamowania 2 tj. czas wymagany dla zmiany [60.0 s
TIME 2 predkosci od zera do predkosci zdefiniowanej za pomocg
parametru 2008 MAXIMUM FREQ (przy sterowaniu
Skalarnym) / 2002 MAXIMUM SPEED (przy sterowaniu
Wektorowym) . Tryb sterowania silnika wybieramy
parametrem 9904 MOTOR CTRL MODE.
Patrz parametr 2202 ACCELER TIME 1.
Czas przysp. 2 jest uzywany réwniez jako czas przysp. dla
impulsowania. Patrz par. 1070 JOGGING SEL.
0.0...1800.0 s |Czas 1=01s
2206 DECELER Definiuje czas hamowania 2 tj. czas wymagany dla zmiany |60.0 s
TIME 2 predkosci od predkosci zdefiniowanej za pomoca
parametru 2008 MAXIMUM FREQ (przy sterowaniu
Skalarnym) / 2002 MAXIMUM SPEED (przy sterowaniu
Wektorowym) do zera. Tryb sterowania silnika wybieramy
parametrem 9904 MOTOR CTRL MODE.
Patrz parametr 2203 DECELER TIME 1.
Czas hamow. 2 jest uzywany réwniez jako czas hamow. dla
impulsowania. Patrz opis parametru 1070 JOGGING SEL.
0.0...1800.0 s |Czas 1=01s
2207 RAMP SHAPE |Wyboér ksztattu rampy przyspieszania/hamowania 2. 0.0=
2 Funkcja jest nieaktywna w czasie stopu bezpieczenstwa. LINEAR
Podczas impulsowania, warto$¢ parametru jest ustawiona
na zero (tj. rampa liniowa). Patrz 1070 JOGGING SEL.
0.0 = LINEAR |Patrz parametr 2204 RAMP SHAPE 1. 1=0.1s
0.1...1000.0 s
2208 EMERG DEC |Definiuje czas w jakim naped zostaje zatrzymany, jezeli 1.0s
TIME aktywowany jest stop bezpieczenstwa. Patrz opis
parametru 2709 EMERG STOP SEL.
0.0...1800.0 s |Czas 1=01s
2209 RAMP INPUT 0 |Def. zrodto sygnatu wymuszajgcego zero na rampie czasowej. |NOT SEL
NOT SEL Nie wybrano 0
DI1 Wejscie cyfrowe DI1.1 = wymuszone zero na wejsciu 1
generatora rampy. Wyjscie generatora rampy maleje do
zera wg uzytego czasu rampy.
DI2 Patrz wybor DI1. 2
DI3 Patrz wybor DIA1. 3
Dl4 Patrz wybor DI1. 4
DI5 Patrz wybor DIA1. 5
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Wszystkie parametry
Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/lFbEq

COMM Magistrala komunikacyjna jest zrédtem sygnatu 7
wymuszajgcego wejscie generatora rampy do zera, tj. stowo
sterujgce 0301 FB CMD WORD 1 bit 13 (z profilem ABB
5319 EFB PAR 19 bit 6). Stowo Sterujgce przesytane jest
przez sterownik magistrali poprzez adapter magistrali lub
magistrale komunikacji szeregowej (Modbus) wbudowang w
przemienniku. Odnos$nie bitow stow sterowania, patrz
sekcje Profil komunikacyjny DCU na str. 320 oraz Profil
komunikacyjny ABB Drives na str. 315.

DI1(INV) Zanegowane wejscie cyfrowe DI1.0 = wymuszone zero na |-1
wejsciu generatora rampy. Wyjscie generatora rampy
maleje do zera wg. uzytego czasu rampy.

DI2(INV) Patrz wybor DI1(INV). -2

DI3(INV) Patrz wybor DI1(INV). -3

DI4(INV) Patrz wybor DI1(INV). -4

DI5(INV) Patrz wybor DI1(INV). -5
23 STEROW. Zmienne regulatora predkosci. Patrz sekcja Strojenie
PREDKOSCIA regulatora predkosci na stronie 141.

Uwaga: Te parametry nie wptywajg na prace przemiennika
w trybie skalarnym, tj. gdy parametr 9904 MOTOR CTRL
MODE ma warto$¢ SCALAR: FREQ.

2301 PROP GAIN Definiuje wzgledne wzmocnienie regulatora predkosci. 5.00
Duze wzmocnienie moze powodowac oscylacje predkosci.
Rysunek ponizej pokazuje wyjscie regulatora predkosci

przy skokowej zmianie btedu gdy warto$¢ btedu pozostaje

stata.
% Wzmocnienie = K, = 1
A s T, = Czas catkowania = 0
Wartosc Tp= Czas rdzniczkowania = 0
bledu
1
e Wyj$cie e=_
Wyjscie | Warto$é
reguiatora / regulatora btedu
=K, e |
L >t

Uwaga: Dla automatycznej nastawy wzmocnienia nalezy
uzy¢ biegu automatycznego strojenia (parametr 2305
AUTOTUNE RUN).

0.00...200.00 |Wzmocnienie 1=0.01
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Wszystkie parametry

Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis

2302 INTEGRATION
TIME

Definiuje czas catkowania dla regulatora predkosci. Czas
catkowania definiuje szybkos$¢ z jakg zmienia sie sygnat
wyjsciowy regulatora gdy wartos¢ btedu (uchybu) jest stata.
Im krétszy czas catkowania tym szybciej korygowana jest
stata warto$¢ uchybu. Zbyt krétki czas catkowania powoduje
niestabilng regulacje.

Rysunek ponizej przedstawia wyjscie regulatora predkosci
po skokowej zmianie uchybu, gdy warto$¢ uchybu
pozostaje stata.

(o)

A

Wyj$cie regulatora

Wzmocnienie = K, = 1
T, = Czas catkowania > 0
Tp= Czas rozniczkowania = 0

e = Wartos¢ btedu

- f

Uwaga: Dla automatycznej nastawy wzmocnienia nalezy
uzy¢ biegu automatycznego strojenia (parametr 2305
AUTOTUNE RUN).

Def/FbEq
0.50 s

0.00...600.00 s

Czas

1=0.01s
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Wszystkie parametry

Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/FbEq
2303 DERIVATION |Definiuje czas rézniczkowania dla regulatora predkosci. 0 ms
TIME Sktadowa rézniczkowa zwieksza sygnat wyjsciowy

regulatora przy zmianie wartosci uchybu. Im dtuzszy czas
rézniczkowania, tym wieksze podbicie sygnatu wyjsciowego
regulatora w trakcie zmian uchybu. Gdy czas
rézniczkowania zostanie ustwiony na zero regulator pracuje
jak regulator PI, w innych przypadkach jak PID.

Roézniczkowanie sprawia, ze regulator jest bardziej wrazliwy
na zaktocenia.

Rysunek ponizej przedstawia wyjscie regulatora predkosci
po skokowej zmianie uchybu, gdy warto$¢ uchybu
pozostaje stata.

%

\

Wyjscie
regulatora

© Wartosé

N

.

Wzmocnienie = K, = 1

T, = Czas catkowania > 0

Tp= Czas rézniczkowania > 0

Ts= Czas prébkowania = 2 ms

Ae = Zmiana wartosci btedu pomiedzy dwoma probkami

0....10000 ms |Czas 1=1ms
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Wszystkie parametry

Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis

2304 ACC
COMPENSATI
ON

Definiuje czas rézniczkowania dla kompensaciji
przyspieszania/(hamowania). Aby skompensowac
bezwtadnos¢ w czasie przyspieszania pochodna zadawania
jest dodawana do sygnatu wyjsciowego regulatora
predkosci. Zasada dziatania czesci rozniczkujgcej jest
opisana w parametrze 2303 DERIVATION TIME.

Uwaga: Regutg jest, ustawienie parametru pomiedzy 50 a
100% sumy mechanicznych statych czasowych silnika i
napedzanej maszyny. (Regulator predkosci w trakcie
Autostrojenia dokonuje tego automatycznie, patrz opis
parametru 2305 AUTOTUNE RUN.)

Rysunek ponizej przedstawia odpowiedzi predkosci, gdy
obcigzenie o duzej inercji jest rozpedzane wedtug rampy.

Kompensacja
przyspieszenia

Brak kompensacji
przyspieszania

% %

>

— Zadawanie predkosci
—— Aktualna predkos¢

Def/FbEq
0.00s

0.00...600.00 s

Czas

1=0.01s

2305 AUTOTUNE
RUN

Start automatycznego strojenia regul. predkosci. Instrukcje:

* Uruchom silnik przy statej predkosci pomiedzy 20 a 40%
znamionowej predkosci.

» Zmienh parametr Autostrojenie 2305 na ON.

Uwaga: Napedzany mechanizm musi by¢ podtgczony do
silnika

OFF

OFF

Brak automatycznego strojenia

ON

Aktywuje autostrojenie regulatora predkosci. Przemiennik
* rozpedza silnik

» oblicza wartosci dla wzmocnienia, czasu catkowania i
rézniczkowania oraz kompensacji przyspieszenia
(warto$ci parametréw 2307 PROP GAIN, 2302
INTEGRATION TIME oraz 2304 ACC COMPENSATION).

Nastawa jest automatycznie zmieniana na OFF.

—_—

24 STEROW.
MOMENTEM

Zmienne regulacji momentu

2401 TORQ RAMP
upP

Definiuje czas narastania zadawania momentu, tj.
minimalny czas narastania zadawania od zera do
nominalnego momentu silnika.

0.00s

0.00...120.00 s

Czas

1=0.01s




Wszystkie parametry
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/lFbEq

2402 TORQ RAMP | Definiuje czas zmniejszania zadawania momentu, tj. 0.00 s
DOWN minimalny czas zmniejszania zadawania od nominalnego

momentu silnika do zera.
0.00...120.00 s |Czas 1=0.01s

25 PREDK. Zakresy predkosci w ktérych niedozwolona jest praca

2501 CRIT SPEED |Aktywacja/deaktywacja funkcji predko$ci krytycznych. OFF
SEL Funkcja krytycznych predkosci pozwala unikac pracy w

specyficznych zakresach predkosci napedu.
Przyktad: naped posiada wibracje w zakresie od 18 do 23
Hz oraz 46 do 52 Hz. Aby wymusic przeskok pracy napedu
ponad zakres predkosci w ktérych wystepujg wibracje
nalezy:
+ Aktywowac funkcje predkosci krytycznych.
» Ustawic zakresy predkosci krytycznych jak na rysunku.
fwyjéciowa. (Hz)
A
) 1 |Par. 2502 =18 Hz
2 < 2 |Par. 2503=23 Hz
46 |- - - > 3 |Par. 2504 = 46 Hz
23 |~ 4 |Par. 2505 =52 Hz
18 |-
» f7adana (HZ)
1 2 3 4
OFF Nieaktywna 0
ON Aktywna 1

2502 CRIT SPEED 1 |Definiuje minimalny limit dla predko$ci/czestotliwo$ci 0.0Hz/
LO krytycznej zakresu 1. 1 rpm
0.0...500.0 Hz/ |Limit w rpm. Limit w Hz jezeli parametr 9904 MOTOR CTRL |1=0.1 Hz
0...30000 rpm |MODE ma wartos¢ SCALAR: FREQ. Warto$¢ nie moze by¢ |/ 1 rpm

wieksza niz maks. limit (parametr 2503 CRIT SPEED 1 HI).

2503 CRIT SPEED 1 |Definiuje maksymalny limit dla predkosci/czestotliwosci 0.0Hz/
HI krytycznej zakresu 1. 1rpm
0.0...500.0 Hz/ |Limit w rpm. Limit w Hz jezeli parametr 9904 MOTOR 1=0.1Hz
0...30000 rpm |CTRL MODE ma warto$¢ SCALAR: FREQ. Warto$¢ nie /1 rpm

moze byc¢ ponizej min. (parametr 2502 CRIT SPEED 1 LO).

2504 CRIT SPEED 2 |Patrz parametr 2502 CRIT SPEED 1 LO. 0.0 Hz/
LO 1 rpm
0.0...500.0 Hz/ | Patrz parametr 2502. 1=0.1Hz
0...30000 rpm /1 rpm

2505 CRIT SPEED 2 |Patrz parametr 2503 CRIT SPEED 1 HlI. 0.0Hz/
HI

1rpm
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Wszystkie parametry

Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/lFbEq
0.0...500.0 Hz/ | Patrz parametr 2503. 1=0.1Hz
0...30000 rpm /1 rpm

2506 CRIT SPEED 3 |Patrz parametr 2502 CRIT SPEED 1 LO. 0.0 Hz /
LO 1 rpm
0.0...500.0 Hz/ |Patrz parametr 2502. 1=0.1Hz
0...30000 rpm /1 rpm

2507 CRIT SPEED 3 |Patrz parametr 2503 CRIT SPEED 1 HI. 0.0 Hz/
HI 1rpm
0.0...500.0 Hz/ | Patrz parametr 2503. 1=0.1Hz
0...30000 rpm /1 rpm

26 STER. SILNIKIEM |Zmienne sterowania silnika

2601 FLUX OPT Aktywacja/deaktywacja funkcji optymalizacji strumienia. OFF
ENABLE Optymalizacja strumienia redukuje zuzycie energii oraz

hatas silnika gdy naped pracuje ponizej nominalnego
obcigzenia. Catkowita sprawno$¢ (silnik i przemiennik)
moze by¢ poprawiona od 1% do 10%, zaleznie od predkosci
i obcigzenia. Aktywacja tej funkcji powoduje pogorszenie
dynamiki napedu.
OFF Nieaktywna 0
ON Aktywna 1

2602 FLUX Aktywacja/deaktywacja funkcji Hamowania Strumieniem. OFF
BRAKING Patrz sekcja Hamowanie Strumieniem na stronie 137.

OFF Nieaktywna 0
ON Aktywna 1
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Wszystkie parametry

Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/lFbEq
2603 IR COMP Definiuje podbicie napiecia wyjsciowego przy zerowej Zalezne
VOLT predkosci (Kompensacja IR). Funkcja ta jest uzytecznaw |od typu

aplikacjach z duzym momentem startowym, gdy nie moze
by¢ stosowane sterowanie wektorowe.

Aby zapobiec przegrzaniu, nalezy ustawi¢ napiecie
Kompensacji IR tak niskie jak to mozliwe.

Uwaga: Funkcja moze by¢ uzyta tylko wtedy gdy par. 9904
MOTOR CTRL MODE ma wartos¢ SCALAR: FREQ.

Rysunek ponizej ilustruje dziatanie Kompensaciji IR.

Typowe wartosci Kompensacji IR

Pn (kW) |0.37 [0.75[2.2 [4.0[7.5
Jednostki 200...240 V

IRcomp (V) [8.4 [7.7 [5.6 [8.4|N/A
Jednostki 380...480 V

IRcomp (V) [14 [14 [5.6 [8.4[7

A Napiecie

A = Kompensacja IR
B = Brak kompensacji

2603
» f(Hz)
0.0...100.0 V  |Podbicie napiecia 1=01V
2604 IR COMP Definiuje czestotliwos¢ przy ktorej Kompensacja IR wynosi |80%
FREQ 0 V. Patrz rysunek przy parametrze 2603 IR COMP VOLT

Uwaga: Jezeli parametr 2605 U/F RATIO jest ustawiony na
USER DEFINED, ten parametr nie jest aktywny.
Czestotliwos¢ Kompensaciji IR jest ustawiana parametrem
2610 USER DEFINED UT1.

0...100% Wartos¢ w procentach czestotliwosci znaminowej silnika 1=1%

2605 U/F RATIO Wybiera charakterystyke napiecia w funkcji czestotliwosci |LINEAR
(U/f) ponizej punktu ostabienia pola. Tylko dla sterowania
skalarnego.

LINEAR Liniowa charakterystyka U/f dla obcigzen 1
statomomentowych.

SQUARED Kwadratowa charakterystyka U/f dla aplikacji z pompami 2
odsrodkowymi i wentylatorami. Z kwadratowg
charakterystykg U/f poziom hatasu jest nizszy dla
wiekszosci czestotliwosci pracy. Nie zalecana dla silnikow z
magnesami trwatymi.

USER Charakterystyka def. przez uzytkownika par. 2610...2618. |3
DEFINED Patrz sekcja Krzywa U/f uzytkownika na str. 140.
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/lFbEq
2606 SWITCHING Definiuje czestotliwo$¢ kluczowania przemiennika. Wyzsza |4 kHz
FREQ czestotliwo$¢ powoduje nizszy hatas.
W uktadach wielosinikowych, nie zmienia¢ wartosci
domysinej czestotliwosci kluczowania.
Patrz rowniez parametr 2607 SWITCH FREQ CTRL oraz
sekcja Obnizenie parametrow ze wzgledu na kluczowanie,
I2N na stronie 360.
4 kHz 1=1kHz
8 kHz
12 kHz
16 kHz
2607 SWITCHFREQ |Wybdr metody sterowania dla czestotliwosci kluczowania. |ON
CTRL Wybor nie przynosi efektu jezeli parametr 2606 (LOAD)
SWITCHING FREQ ma wartos¢ 4 kHz.
ON Maksymalny prad przemiennika jest automatycznie 1

obnizany zgodnie z wybrang czestotliwoscig przetgczania
(patrz param. 2607 SWITCH FREQ CTRL oraz sekcja
Obnizenie parametrow ze wzgledu na kluczowanie, 12N na
stronie 360) i adaptuje do temperatury przemiennika
czestotliwosci.

Zaleca sie uzycie tej nastawy gdy wymagane sg
maksymalne osiggi ze okreslong czestotliwoscig
kluczowania.

o limit A

16 kHz;

Temperatura
przemiennika
AkHzt ---;------------72

T
80...100 °C * 100...120°C *

* Temperatura zalezy od czestotliwo$ci wyjsciowe;j
przemiennika




Sygnaty biezgce i parametry 235

Wszystkie parametry
Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/FbEq

ON (LOAD) Przemiennik startuje z czestotliwoscig kluczowania 4 kHz |2
aby osiagng¢ wartosci maks. podczas uruchomienia. Po
uruchomieniu czestotliwo$¢ przetgczania jest regulowana
do wybranej wartosci (parametr 2607 SWITCH FREQ
CTRL) o ile pozwala na to prad wyjsciowy lub temperatura.
Wybor tej nastawy dostosowuje czestotliwosé kluczowania.
Taka adaptacja w niektorych przypadkach powoduje
zmniejszenie parametréw wyjsciowych.

przemiennika

oy limit
16 kHz | Prad
! przemiennika lon
: Temperatura

AKHz| - - -1

T
80...100°C * 100...120°C *
50% ** 100% **

* Temperatura zalezy od czestotliwosci wyjsciowej
przemiennika.

** Krétkotrwate przecigzenie jest dozwolone dla kazdej
czestotliwosci klucz. zaleznie od aktualnego obcigzenia.
2608 SLIP COMP Definiuje wzmocnienie poslizgu dla regulatora kompensacji |{0%

RATIO poslizgu. 100% oznacza petna kompensacje, 0% oznacza
brak kompensacji. Inne warto$ci moga by¢ uzyte, jezeli
wykryty jest btgd statyczny predkosci pomimo petnej
kompensaciji. Moze byc¢ uzyta tylko w trybie skalarnym (t;.
gdy parametr 9904 MOTOR CTRL MODE na warto$¢
SCALAR: FREQ).
Przyktad: 35 Hz state zadawanie predkosci napedu.
Pomimo petnej kompensaciji poslizgu (SLIP COMP RATIO =
100%), tachometr mierzgcy predkosc watu silnika daje
pomiar 34 Hz. Statyczny btad predkosci wynosi 35 Hz - 34
Hz = 1 Hz. Aby skompensowac¢ ten btgd wzmocnienie
poslizgu musi by¢ zwiekszone.

0...200% Wzmocnienie poslizgu 1=1%
2609 NOISE Uaktywnia funkcje wyttumienia hatasu. Funkcja wyttumienia | DISABLE

SMOOTHING  |hatasu dystrybuuje hatas akustyczny generowany przez
silnik ponad zakres czestotliwosci, zamiast statej
pojedynczej czestoliwosci co w rezultacie daje mniejszg
intensywnos¢ hatasu. Losowa sktadowa czestotliwosci jest
dodawana do statej czestotliwosci kluczowania wybieranej
parametrem 2606 SWITCHING FREQ.

Uwaga: Nastawa nie przyniesie efektu jezeli parametr 2606
SWITCHING FREQ na wartos¢ 16 kHz.

DISABLE Zabronione 0
ENABLE Dozwolone 1
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/FbEq
2610 USER Definiuje pierwszy punkt napiecia charakterystyki U/f 19% of
DEFINED U1 |uzytkownika, dla czestotliwosci okreslonej parametrem Uy
2611 USER DEFINED F1. Patrz sekcja Krzywa U/f
uzytkownika na str. 140.
0...120% UyV |Napiegcie 1=1V
2611 USER Definiuje pierwszy punkt czestotliwosci charakterystyki U/f |10.0 Hz
DEFINED F1 uzytkownika
0.0...500.0 Hz |Czestotliwos$¢ 1=0.1Hz
2612 USER Definiuje drugi punkt napiecia charakterystyki U/f 38% of
DEFINED U2 |yzytkownika, dla czestotliwosci okre$lonej parametrem Uy
2613 USER DEFINED F2. Patrz sekcja Krzywa U/f
uzytkownika na str. 140.
0...120% UyV |Napiegcie 1=1V
2613 USER Definiuje drugi punkt czestotliwosci charakterystyki U/f 20.0 Hz
DEFINED F2 uzytkownika
0.0...500.0 Hz |Czestotliwos$¢ 1=0.1Hz
2614 USER Definiuje trzeci punkt napiecia charakterystyki U/f 47.5% of
DEFINED U3 | yzytkownika, dla czestotliwosci okre$lonej parametrem Uy
2615 USER DEFINED F3. Patrz sekcja Krzywa U/f
uzytkownika na str. 140.
0...120% Uy V |Napiegcie 1=1V
2615 USER Definiuje trzeci punkt czestotliwosci charakterystyki U/f 25.0 Hz
DEFINED F3 uzytkownika
0.0...500.0 Hz |Czestotliwos$¢ 1=0.1Hz
2616 USER Definiuje czwarty punkt napiecia charakterystyki U/f 76% of
DEFINED U4 | yzytkownika, dla czestotliwosci okre$lonej parametrem Uy
2617 USER DEFINED F4. Patrz sekcja Krzywa U/f
uzytkownika na str. 140.
0...120% Uy V |Napiegcie 1=1V
2617 USER Definiuje czwarty punkt czestotliwosci charakterystyki U/f  |40.0 Hz
DEFINED F4 uzytkownika
0.0...500.0 Hz |Czestotliwos$¢ 1=0.1Hz
2618 FW VOLTAGE |Definiuje napiecie charakterystyki U/f , gdy czestotliwosc 95% of
jest rowna lub wyzsza czestotliwosci znaminowe;j silnika Un
(9907 MOTOR NOM FREQ). Patrz sekcja Krzywa U/f
uzytkownika na str. 140.
0...120% Uy V |Napiegcie 1=1V
2619 DC Wiaczal/wytgcza stabilizator napiecia DC. Stabilizator DC DISABLE
STABILIZER  |jest uzywany aby zapobiec mozliwym oscylacjom napiecia
na szynie DC spowodowanymi obcigzeniem silnika lub
staba siecig zail. W przypadku zmiany napigcia,
przemiennik dostraja czestotliwo$¢ zadang aby
ustabilizowac¢ napiecie na szynie DC i stagd oscylacje
momentu obcigzenia.
DISABLE Wytaczony 0
ENABLE Wiaczony 1
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/lFbEq
2621 SMOOTH Wybor trybu rotacji wektora wymuszonego prgdu przy NO
START niskich predkosciach. Gdy wybrany jest tryb tagodnego
startu, wspotczynnik przyspieszenia jest ograniczony przez
rampy czasowe przyspieszania i hamowania (parametry
22021 2203). Jezeli napedzany uktad, przez silnik z
magnesami trwatymi, posiada duzg bezwladnosc¢ zaleca sie
powolne przyspieszanie.
Moze by¢ uzyty tylko dla silnikéw z magnesami trwatymi.
NO Wytaczony 0
YES Wiaczony 1
2622 SMOOTH Prad uzywany dla rotacji wektora pradu przy niskich 50%
START CUR | predkosciach. Zwiekszyé prad tagodnego rozruchu jezeli
aplikacja wymaga wysokiego momentu rozruchowego.
Zmniejszy¢ prad tagodnego rozruchu jezeli muszg zostaé
zminimalizowane wahania watu. Nalezy zauwazyc, ze
dokfadne sterowanie momentem nie jest mozliwe w trybie
rotacji wektora pradu.
Moze by¢ uzyty tylko dla silnikdbw z magnesami trwatymi.
10...100% Wartos$¢ w procentach znamionowego pradu silnika 1=1%
2623 SMOOTH Wartosc¢ czestotliwosci wyjsciowej do ktérej uzywana jest  [10%
START FRQ  |rotacja wektora pradu.
Moze by¢ uzyty tylko dla silnikéw z magnesami trwatymi.
2...100% Wartos¢ w procentach znamionowej czestotliwosci silnika |1 =1%
29 LICZNIKI Liczniki obstugi okresowe;j
SERWISOWE
2901 COOLING FAN |Definiuje wartos¢ graniczng licznika czasu pracy 0.0 kh
TRIG wentylatora. Warto$¢ jest porownywana z wartoscig
parametru 2902 COOLING FAN ACT .
0.0...6553.5 kh |Czas. Jezeli wartos¢ parametru jest ustawiona na zero, 1=0.1kh
funkcja jest nieaktywna.
2902 COOLING FAN |Definiuje aktualng wartosc licznika czasu pracy wentylatora [0.0 kh
ACT chtodzacego. Gdy parametr 2907 COOLING FAN TRIG ma
ustawiong wartos¢ wiekszg od zera, licznik startuje. Jezeli
warto$¢ aktualna licznika przekroczy wartos¢ zdefiniowang
patrametrem 29017, komunikat o konserwacji jest
wyswietlany na panelu.
0.0...6553.5 kh |Czas. Parametr jest kasowany po ustawieniu wartosci zero. [1 = 0.1 kh
2903 REVOLUTION |Definiuje wartos¢ graniczng licznika obrotéw silnika. 0 Mrev
TRIG Wartosé jest porownywana z wartoscig parametru 2904
REVOLUTION ACT.
0...65535 Mrev [Miliony obrotéw. Jezeli wartos¢ parametru jest ustawionana |1 =
zero, licznik jest nieaktywny. 1 Mrev
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Nr Nazwa/Wartos¢

Opis

Def/FbEq

2904 REVOLUTION |Definiuje aktualng wartosc licznika obrotéw silnika. Gdy 0 Mrev
ACT parametr 2903 REVOLUTION TRIG zostanie ustawiony na
warto$¢ wiekszg od zera, licznik startuje. Jezeli warto$¢
aktualna licznika przekroczy wartos¢ zdefiniowang
patrametrem 2903, komunikat o konserwacji jest
wyswietlany na panelu.
0...65535 Mrev |Miliony obrotow. Parametr jest kasowany po ustawieniu =
wartosci zero. 1 Mrev
2905 RUN TIME Definiuje wartos¢ graniczng licznika czasu pracy napedu. [0.0 kh
TRIG Wartos$¢ jest porownywana z wartoscig parametru 2906
RUN TIME ACT.
0.0...6553.5 kh |Czas. Jezeli wartos¢ parametru jest ustawiona na 0, funkcja {1 = 0.1 kh
jest nieaktywna.
2906 RUN TIME Definiuje aktualng wartos$¢ licznika czasu pracy napedu. 0.0 kh
ACT Gdy parametr 2905 RUN TIME TRIG zostat ustawiony na
wartos¢ wigkszg od zera, licznik startuje. Jezeli warto$¢
aktualna licznika przekroczy wartos¢ zdefiniowang
patrametrem 2905, komunikat o konserwacji jest
wyswietlany na panelu.
0.0...6553.5 kh |Czas. Parametr jest kasowany po ustawieniu wartosci zero. {1 = 0.1 kh
2907 USER MWh Definiuje wartos¢ graniczng licznika zuzytej energii przez  [{0.0 MWh
TRIG naped. Wartosc jest porownywana z wartoscig parametru
2908 USER MWh ACT.
0.0... MWh. Jezeli wartos¢ parametru jest ustawiona na zero, =
6553.5 MWh funkcja jest nieaktywna. 0.1 MWh
2908 USER MWh Definiuje aktualng wartos¢ licznika zuzytej energii przez 0.0 MWh
ACT naped. Gdy parametr 2907 USER MWh TRIG zostat
ustawiony na wartosc¢ wiekszg od zera, licznik startuje.
Jezeli wartos¢ aktualna licznika przekroczy warto$¢
zdefiniowang patrametrem 2907, komunikat o konserwaciji
jest wyswietlany na panelu.
00.0... MWh. Parametr jest kasowany po ustawieniu wartosci zero. |1 =
6553.5 MWh 0.1 MWh
30 FUNKCJE Programowalne funkcje zabezpieczen
BLEDOW
3001 AI<MIN Definiuje reakcje przemiennika na spadek sygnatu wejscia |[NOT SEL
FUNCTION analogowego (Al) ponizej poziomu btedu i Al jest uzyte jako
« aktywne zrédio zadawania (grupa 71 WYBOR
ZADAWANIA)
+ zrédto sprzezenia zwrotnego procesowego lub
zewnetrznego regulatora PID lub zrédto pn. pracy (grupa
40 PROCESOWY PID NAST. 1, 41 PROCESOWY PID
NAST. 2lub 42 ZEW / KOR PID) i odpowiedni reg. PID
jest aktywny.
3021 Al1 FAULT LIMIT oraz 3022 Al2 FAULT LIMIT
nastawy limitow bteddw.
NOT SEL Zabezpieczenie jest nieaktywne. 0
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis

FAULT

Wyzwolenie btedu Al1 LOSS (0007) / AI2 LOSS (0008) i
zatrzymanie silnika wybiegiem. Limit btedu jest okreslony
par. 3021 Al1 FAULT LIMIT | 3022 Al2 FAULT LIMIT.

Def/FbEq
1

CONST SP 7

Przemiennik generuje alarm A/1 LOSS (2006) / AI2 LOSS
(2007) i reguluje predkos¢ do wartosci zdefiniowanej par.
1208 CONST SPEED 7. Limit alarmu jest zdefiniowany par.
3021 Al1 FAULT LIMIT | 3022 Al2 FAULT LIMIT.

c OSTRZEZENIE! Upewni¢ sie, ze kontynuowanie
pracy jest bezpieczne w przypadku utraty sygnatu
wejscia analogowego.

2

LAST SPEED

Przemiennik generuje alarm A/1 LOSS (2006) / AI2 LOSS
(2007) i utrzymuje predkosc¢ na poziomie z jakim pracowat
naped. Predkos¢ jest okreslana jako Srednia predkosc z
ostatnich 10 sek. pracy. Limit alarmu jest zdefiniowany par.
3021 Al1 FAULT LIMIT | 3022 AlI2 FAULT LIMIT.

c OSTRZEZENIE! Upewnié sie, ze kontynuowanie
pracy jest bezpieczne w przypadku utraty sygnatu
wejscia analogowego.

3

3002

PANEL COMM
ERR

Wybo reakcji przemiennika na utrate komunikacji z panelem
sterowania.

Uwaga: Gdy dla jednego z dwdch miejsc zewn. sterowania
komendy start, stop i/lub kierunek sg wydawane przy
pomocy panelu — 710071 EXT1 COMMANDS | 1002 EXT2
COMMANDS = 8 (KEYPAD) — naped podgza za predkoscig
zadang zgodnie z zewnetrznymi miejscami sterowania,
zamiast za ostatnig predkoscig czy 1208 CONST SPEED 7.

FAULT

FAULT

Wyzwolenie btedu przemiennika PANEL LOSS (0010) i
zatrzymanie silnika wybiegiem.

CONST SP 7

Przemiennik generuje alarm PANEL LOSS (2008) i reguluje
predko$¢ do wartosci zdefiniowanej par. 7208 CONST
SPEED 7.

c OSTRZEZENIE! Upewni¢ sie, ze kontynuowanie
pracy jest bezpieczne w przypadku utraty
komunikacji z panelem.

2

LAST SPEED

Przemiennik generuje alarm PANEL LOSS (2008) i
utrzymuje predko$¢ na poziomie z jakim pracowat naped.
Predkos¢ jest okredlana jako srednia predkosc¢ z ostatnich
10 sek pracy.

é OSTRZEZENIE! Upewni¢ sie, ze kontynuowanie
pracy jest bezpieczne w przypadku utraty
komunikacji z panelem.

3003

EXTERNAL
FAULT 1

Wybdr interfejsu dla sygnatu zewnetrznego btedu 1.

NOT SEL

NOT SEL

Nie wybrano

DI1

Sygnat zewnetrznego btedu podany na wejscie cyfrowe DI1.
1: Wyzwolenie btedu EXT FAULT 1 (0014). Silnik
zatrzymuje sie wybiegiem. 0: Brak zewnetrznego btedu.

[
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/FbEq
DI2 Patrz wybor DI1. 2
DI3 Patrz wybor DI1. 3
Dl4 Patrz wybor DI1. 4
DI5 Patrz wybor DI1. 5
DI1(INV) Sygnat zewnetrznego btedu podany na odwrécone wejscie |-1

cyfrowe DI1. 0: Wyzwolenie btedu EXT FAULT 1 (0014).

Silnik zatrzymuje sie wybiegiem. 1: Brak zew. btedu.
DI2(INV) Patrz wybér DI1(INV). -2
DI3(INV) Patrz wybér DI1(INV). -3
DI4(INV) Patrz wybér DI1(INV). -4
DI5(INV) Patrz wybér DI1(INV). -5

3004 EXTERNAL Wybér interfejsu dla sygnatu zewnetrznego btedu 2. NOT SEL
FAULT 2

Patrz parametr 3003 EXTERNAL FAULT 1.

3005 I\P/IlggTTHERM Wybér reakcji napedu na wykrycie przegrzania w silniku. FAULT
NOT SEL Ochrona jest wytgczona. 0
FAULT Przemiennik wyzwala btgd MOT OVERTEMP (0009) gdy 1

temp. przekracza 110°C, i silnik zatrzymuje sie wybiegiem.
ALARM Przemienik generuje alarm MOTOR TEMP (2010) gdy 2
temp. silnika przekracza 90°C.

3006 MOT THERM | Definiuje statg termiczng dla termicznego modelu silnika, tj. {500 s
TIME czas w ktoérym temperatura silnika osiggneta 63%

znamionowej temperatury ze statym obcigzeniem.
Dla termicznej ochrony zgodnie z wymaganiami UL dla
klasy silnikéw NEMA, uzy¢ prostej zasady: Stata termiczna
silnika = 35 - t6. t6 (w sek.) jest okreslona przez producenta
silnika jako czas w ktorym silnik moze bezpiecznie
pracowac przy szesciokrotym prgdzie znamionowym.
Termiczna stata czasowa dla krzywej zadziatania
zabezpieczenia klasy 10 wynosi 350sek, dla krzywej
zadziatania zabezp. klasy 20 wynosi 700sek, dla krzywej
zadziatania zabezp. klasy 30 wynosi 1050sek.
Obcigzenie
silnika
t;
Przyrost temp. ! |
100%f — — — — — -
63% - — — — - :
1 t
Par. 3006
256...9999s |Stata czasowa 1=1s
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/lFbEq
3007 MOT LOAD Definiuje krzywag obcigzenia razem z parametrami 3008 100%
CURVE ZERO SPEED LOAD oraz 3009 BREAK POINT FREQ.

Dla domysinej wartosci 100%, ochrona przecigzeniowa
silnika funkcjonuje gdy stata prgdowa przekroczy 127%
wart. parametru 9906 MOTOR NOM CURR.

Domyslna przecigzalnosc jest na tym samym poziomie jakg
typowo producenci silnikbw dopuszczajg ponizej 30 °C (86
°F) temp. otoczenia i ponizej 1000 m (3300 ft) n.p.m. Dla
temp. otoczenia powyzej 30 °C (86 °F) lub dla instalaciji
powyzej 1000 m n.p.m (3300 ft), zmniejszy¢ wartos¢
parametru 3007 wedtug zalecen producenta silnikow.
Przyktad: Jezeli poziom ochronny musi by¢ na poziomie
115% pradu znamionowego silnika, nastawi¢ warto$¢
parametru 3007 na 91% (= 115/127:100%).

Wzgledny prad wyj. w (%) dla

} 9906 MOTOR NOM CURR
150 4
Par. 3007 100= 1+~ -~ — — _
127% /
|
Par. 3008 50 A :
|
[ f
Par. 3009

50....150% Dozwolony ciggty prad obcigzenia silnika odniesiony do 1=1%
znamionowego pradu silnika.

3008 ZERO SPEED |Definiuje krzywa obcigzenia razem z parametrami 3007 70%
LOAD MOT LOAD CURVE oraz 3009 BREAK POINT FREQ.

25....150% Dozwolone ciggte obcigzenie silnika przy zerowej predkosci |1 = 1%
podane w procentach znamionowego pradu silnika.
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis

3009 BREAK POINT
FREQ

Definiuje krzywg obcigzenia razem z parametrami 3007
MOT LOAD CURVE oraz 3008 ZERO SPEED LOAD.
Przyktad: Czasy zadziatania zabezpieczenia termicznego
gdy parametry 3006...3008 majg ustawienia fabryczne.

lo = Prad wyjsciowy

In = Znamionowy prad silnika

fo = Czestotliwos$¢ wyjsciowa

fark = Punkt przegiecia krzywej obcigzenia
A = Czas zadziatania zabezpieczenia

2.0 1

1.5 1

1.0 1

0.5 1

O T
0 02 04 06 08 10 12

Def/FbEq
35 Hz

1...250 Hz

Czestotliwos¢ wyjsciowa przemiennika przy 100%
obcigzeniu.

1=1Hz
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/lFbEq
3010 STALL Wybor reakcji napedu na utyk silnika. Zabezpieczenie jest |NOT SEL
FUNCTION aktywne jezeli naped pracowat w obszarze utyku (patrz
rysunek ponizej) dtuzej niz czas ustawiony parametrem
3012 STALL TIME.
Dla sterowania wektorowego limit definiowany przez
uzytkownika = 2077 MAX TORQUE 1/ 2018 MAX TORQUE
2 (stosuje sie dla wart. dodatniej i ujemnej momentu).
Dla sterowania skalarnego limit definiowany przez
uzytkownika = 2003 MAX CURRENT.
Tryb sterowania wybierany jest parametrem 9904 MOTOR
CTRL MODE.
Moment (%) /&
Prad (A) | Obszar utyku
0.95 - Limit zdefiniowany !
przez uzytkownika :
1
I f
Par. 3011
NOT SEL Ochrona nieaktywna. 0
FAULT Naped wytgczy sie samoczynnie na btgd MOTOR STALL |1
(0012) i silnik zatrzyma sie wybiegiem.
ALARM Przemiennik generuje alarm MOTOR STALL (2012). 2
3011 STALL Definiuje limit czestotliwosci dla funkcji utyku. Patrz opis 20.0 Hz
FREQUENCY | narametru 3070 STALL FUNCTION.
0.5...50.0 Hz | Czestotliwos¢ 1=0.1Hz
3012 STALL TIME Definiuje czas dla funkcji utyku. Patrz opis parametru 3070 (20 s
STALL FUNCTION.
10...400 s Czas 1=1s
3013 UNDERLOAD |Wybor reakcji napedu na zbyt niskie obcigzenie. NOT SEL
FUNC Zabezpieczenie jest aktywne jezeli:
* moment silnika spada ponizej krzywej wybranej
parametrem 3015 UNDERLOAD CURVE,
» czestotliwos¢ wyjsciowa jest wyzsza niz 10%
znamionowej czestotliwosci silnika oraz
* powyzsze warunki trwajg dtuzej niz czas nastawiony
parametrem 3014 UNDERLOAD TIME.
NOT SEL Ochrona nieaktywna. 0
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis

FAULT

Naped wytgczy sie samoczynnie na btad

UNDERLOAD (0017) i silnik zatrzyma sie wybiegiem.
Uwaga: Ustawi¢ wartos¢ na FAULT tylko po
przeprowadzonym BIEGU ID! Jezeli jest wybrany FAULT ,
naped moze generowac btgd UNDERLOAD podczas
BIEGU ID.

Def/FbEq
1

ALARM

Przemiennik generuje alarm UNDERLOAD (2011).

3014 UNDERLOAD
TIME

Definiuje limit czasu dla funkc;ji utraty obcigzenia. Patrz opis
parametru 3073 UNDERLOAD FUNC.

20s

10...400 s

Limit czasu

3015 UNDERLOAD
CURVE

Wybor krzywej obcigzenia dla funkcji utraty obcigzenia.
Patrz opis parametru 30713 UNDERLOAD FUNC.

Tm = znamionowy moment silnika

T fn = znamionowa czestotliwos¢ silnika (9907)
M

o
(%) Typy krzywych
80 obnizonego obcigzenia @
| 70%

" ®
1 — 50%
“ 9

| O
o .

30%

0

—_—

1...5

Numer krzywej obcigzenia.

1=

3016 SUPPLY
PHASE

Wybor reakcji napedu na utrate fazy zasilajgcej tj. gdy
pulsowanie napiecia DC wzrasta.

FAULT

FAULT

Naped wytgczy sie samoczynnie na btad SUPPLY PHASE
(0022) i silnik zatrzyma sie wybiegiem gdy pulsowanie
napiecia DC przekracza 14% znamionowego napiecia DC.

0

LIMIT/ALARM

Prad wyjsciowy przemiennika jest ograniczony i
generowany jest alarm INPUT PHASE LOSS (2026) gdy
pulsowanie napiecia DC przekracza 14% znamionowego
napiecia DC.

Istnieje 10 s opdznienie pomiedzy aktywacjg alarmu a
ograniczeniem pradu wyjsciowego. Prad jest ograniczony
dopdki pulsacja nie spadnie ponizej limitu min. 0.3 - /g.

ALARM

Przemiennik generuje alarm INPUT PHASE LOSS (2026)
gdy pulsowanie napiecia DC przekracza 14%
znamionowego napiecia DC.

2
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Nr Nazwa/Wartos¢ Def/FbEq

3017

EARTH FAULT

Wybor reakcji przemiennika na wykryty btgd doziemienia w
silniku lub kablach silnikowych.

Uwaga: Wytgczenie btedu doziemienia (brak reakcji) moze
uniewazni¢ gwarancje.

ENABLE

DISABLE

Wytgczenie (brak reakcji)

ENABLE

Przemiennik wytgczy sie samoczynnie na btgd EARTH
FAULT (0016), gdy zostanie wykryty btad podczas biegu.

—_—

START ONLY

Przemiennik wytgczy sie samoczynnie na btgd EARTH
FAULT (0016), gdy btad zostanie wykryty przed
rozpoczeciem biegu.

3018

COMM FAULT
FUNC

Wybor reakcji przemiennika na przerwe w komunikacji z
magistralg. Czas opdznienia jest definiowany parametrem
3019 COMM FAULT TIME.

NOT SEL

NOT SEL

Ochrona nieaktywna.

FAULT

Ochrona jest aktywna. Przemiennik wytgczy sie
samoczynnie na btgd SERIAL 1 ERR (0028) i silnik
zatrzyma sie wybiegiem.

CONST SP 7

Ochrona jest aktywna. Przemiennik generuje alarm /O
COMM (2005) i nastawia predkosc¢ zdefiniowang
parametrem 71208 CONST SPEED 7.

é OSTRZEZENIE! Upewni¢ sie, ze kontynuowanie
pracy jest bezpieczne w przypadku przerwy w
komunikaciji.

LAST SPEED

Ochrona jest aktywna. Przemiennik generuje alarm /O
COMM (2005) i utrzymuje predko$¢ na poziomie z jakim
pracowat naped. Predkosc jest okreslana jako srednia
predkosc¢ z ostatnich 10 sek. pracy.

é OSTRZEZENIE! Upewni¢ sie, ze kontynuowanie

pracy jest bezpieczne w przypadku przerwy w
komunikaciji.

3019

COMM FAULT
TIME

Definiuje czas opznienia dla nadzoru przerwy w komunikacji
z magistralg. Patrz opis par. 3018 COMM FAULT FUNC.

3.0s

0.0...600.0 s

Czas opoznienia

1=01s

3021

Al1 FAULT
LIMIT

Definiuje poziom btedu dla wejscia analogowego Al1. Jezeli
parametr 3001 AI<MIN FUNCTION ma wartos¢ FAULT,
naped wytgcza sie na btad A/71 LOSS (0007) gdy sygnat
wej. analogowego spadnie ponizej ustawionego poziomu.
Nie nastawia¢ tego limitu ponizej poziomu zdefiniowanego
parametrem 71307 MINIMUM Al1.

0.0%

0.0...100.0%

Wartos¢ w procentach petnego zakresu sygnatu.

1=0.1%

3022

Al2 FAULT
LIMIT

Definiuje poziom btedu dla wejscia analogowego Al2. Jezeli
parametr 3001 AI<MIN FUNCTION ma warto$¢ FAULT,
naped wytgcza sie na btad A/2 LOSS (0008) gdy sygnat
wej. analogowego spadnie ponizej ustawionego poziomu.
Nie nastawia¢ tego limitu ponizej poziomu zdefiniowanego
parametrem 1304 MINIMUM Al2.

0.0%

0.0...100.0%

Wartos$¢ w procentach petnego zakresu sygnatu.

1=0.1%
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/FbEq
3023 WIRING FAULT |Wybor reakcji przemiennika gdy wykryte jest nieprawidtowe |ENABLE
podtgczenie kabli zasilania i kabli silnikowych (. kable zasil.
sg podigczone do przytgcza silnikowego w przemienniku).
Uwaga: Wylgczenie btedu doziemienia (brak reakcji) moze
uniewazni¢ gwarancje.
DISABLE Wytgczenie (brak reakcji) 0
ENABLE Przemiennik wytgczy sie samoczynnie na btagd OUTP 1
WIRING (0035).
3025 STO Wybor reakcji przemiennika na wykrycie aktywaciji funkcji | ONLY
OPERATION  |STO (Safe torque off) . ALARM
ONLY FAULT |Przemiennik wytgczy sie samoczynnie na btgd SAFE 1
TORQUE OFF (0044).

ALARM & Przemiennik generuje alarm SAFE TORQUE OFF (2035) |2

FAULT gdy jest zatrzymany i wytgczy sie samoczynnie na btad
SAFE TORQUE OFF (0044) gdy jest w biegu.

NO & FAULT Przemiennik, gdy jest zastrzymany, nie generuje informacji |3
dla uzytkownika i wytgczy sie samoczynnie na btgd SAFE
TORQUE OFF (0044) gdy jest w biegu.

ONLY ALARM |Przemiennik generuje alarm SAFE TORQUE OFF (2035). |4
Uwaga: Sygnat startu musi by¢ zresetowany (przet. na 0)
jezeli STO zostato uzyte podczas biegu przemiennika.

3026 POWER FAIL |Wybdr reakcji przemiennika, gdy karta sterowania jest ALARM

START zasilana z zewn. zrodta przez opcjonalny modut MPOW-01
(patrz Dodatek: Moduty rozszerzen na str. 393) i start jest
podany przez uzytkownika.

ALARM Przemiennik generuje alarm UNDERVOLTAGE (2003). 1

FAULT Przemiennik wytgczy sie samoczynnie na btgd DC 2
UNDERVOLT (0006).

NO Przemiennik nie generuje informaciji dla uzytkownika. 3

31 AUTOMATYCZNE | Automatyczne kasowanie btedu. Automatyczne kasowanie jest

KASOWANIE mozliwe tylko dla okreslonych typéw btedéw i gdy funkcja

automatycznego kasow.jest uaktywniona dla tych typow btedow.

3101 NR OF TRIALS |Definiuje liczbe automatycznych kasowan bteddéw, ktére 0

przeprowadza przemiennik w czasie zdefiniowanym par.
3102 TRIAL TIME.

Jezeli liczba automatycznych kasowan przekracza
nastawiong warto$¢ (w przedziale czasu), naped zapobiega
dodatkowemu kasowaniu i pozostaje zatrzymany.
Kasowanie musi odby¢ sie z panelu sterowania lub ze
zrodta wybranego par. 1604 FAULT RESET SEL.

Przyktad: Wystgpity btedy w czasie okreslonym przez par.
3102. Ostatni btgd jest kasowany jezeli wartosé
zdefiniowana parametrem 3707 wynosi 3 lub wiece;.

Przedziat czasu

AN

X = Automatyczne
kasowanie

Y~

X0

N\
VANEIZAN
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[\\[§ Nazwa/Wartos¢

Opis

Def/FbEq

0...5 Liczba automatycznych kasowan 1=1
3102 TRIAL TIME Definiuje czas dla funkcji automatycznego kasowania btedu. [30.0 s
Patrz opis parametru 3107 NR OF TRIALS.
1.0...600.0 s Czas 1=01s
3103 DELAY TIME |Definiuje czas miedzy pojawieniem sie btedu a probg 0.0s

automatycznego kasowania. Patrz opis parametru 3707 NR
OF TRIALS. Jezeli czas opdznienia jest ustawiony na zero,
przemiennik kasuje natychmiast.

0.0...120.0 s Czas 1=01s
3104 AR Aktywuje/deaktywuje automatyczne kasowanie dla btedu DISABLE
S}F/ERCURRE przetezenia. Automatycznie kasowany biad
OVERCURRENT (0001) po czasie nastawionym w
parametrze 3103 DELAY TIME.
DISABLE Nieaktywny 0
ENABLE Aktywny 1
3105 AR Aktywuje/deaktywuje automatyczne kasowanie dla btedu DISABLE
(E)VERVOLTAG zbyt wysokiego napiecia w obwodzie posrednim.
Automatycznie kasowany btgd DC OVERVOLT (0002) po
czasie nastawionym w parametrze 3103 DELAY TIME.
DISABLE Nieaktywny 0
ENABLE Aktywny 1
3106 AR Aktywuje/deaktywuje automatyczne kasowanie dla btedu DISABLE
gEDERVOLTA zbyt niskiego napiecia w obwodzie posrednim.
Automatycznie kasowany btad DC UNDERVOLT (0006) po
czasie nastawionym w parametrze3103 DELAY TIME.
DISABLE Nieaktywny 0
ENABLE Aktywny 1
3107 AR AI<MIN Aktywuje/deaktywuje automatyczne kasowanie dla btedu DISABLE
AI<MIN (sygnat wej. analogowego ponizej dozwolonego
poziomu minimum) A/7 LOSS (0007) oraz Al2 LOSS
(0008). Btad automatycznie kasowany po czasie
nastawionym w parametrze 3103 DELAY TIME.
DISABLE Nieaktywny 0
ENABLE Aktywny 1
OSTRZEZENIE! Naped moze ponownie
wystartowaé, nawet po dtugim zatrzymaniu, jezeli
zostanie przywrdcony sygnat na wejsciu analogowym.
Upewnic sie, ze uzycie tej funkcji nie spowoduje
zagrozenia.
3108 AR EXTERNAL |Aktywuje/deaktywuje automatyczne kasowanie dla btedéw |DISABLE
FLT EXT FAULT 1 (0014) oraz EXT FAULT 2 (0015). Btad
automatycznie kasowany po czasie nastawionym w
parametrze 3103 DELAY TIME.
DISABLE Nieaktywny 0
ENABLE Aktywny 1
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/lFbEq

32 NADZOR Nadzor sygnatoéw. Funkcja nadzoru moze by¢
monitorowana za pomocg wyjscia przekaznikowego lub
tranzystorowego. Patrz grupy parametrow 14 WYJSCIA
PRZEKAZNIKOWE i18 WEJ CZEST | WYJ TRANZ.

3201 SUPERV 1 Wybor pierwszego sygnatu do nadzoru. Limity funkciji 103
PARAM nadzoru definiowane sg parametrami 3202 SUPERV 1 LIM
LO oraz 3203 SUPERV 1 LIM HI.

Przyktad 1: Jezeli 3202 SUPERV 1 LIM LO < 3203
SUPERV 1 LIM HI

Przypadek A = 1401 RELAY OUTPUT 1 wart. ustawiona na
SUPRV1 OVER. Przekaznik zostaje zasilony gdy wartos¢
sygnatu wybrana parametrem 3201 SUPERV 1 PARAM
przekracza limit nadzoru zdefiniowany przez 3203 SUPERV
1 LIM HI. Przekaznik pozostaje aktywny do momentu gdy
nadzorowana wartos¢ spadnie ponizej zdefiniowanego
limitu 3202 SUPERV 1 LIM LO.

Przypadek B = 1401 RELAY OUTPUT 1 wart. ustawiona na
SUPRV1 UNDER. Przekaznik zostaje zasilony gdy wartos¢
sygnatu wybrana parametrem 3201 SUPERV 1 PARAM
spada ponizej limitu zefiniowanego przez 3202 SUPERV 1
LIM LO. Przekaznik pozostaje aktywny do momentu gdy
nadzorowana wartos¢ przekroczy gérny limit zdefiniowany
parametrem 3203 SUPERV 1 LIM HI.

Warto$¢ nadzorowanego parametru

HI par. 3203 A —
LO par. 3202 A | | | -
SN
Przypadek A | | |
Zatgczony (1) 1—
0 >

Przypadek B |
Zatgczony (1) -

0 > f
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis

Przykiad 2: Jezeli 3202 SUPERV 1 LIM LO > 3203
SUPERV 1 LIM HI

Dolny limit 3203 SUPERV 1 LIM HI pozostaje aktywny, az
do momentu gdy nadzorowany sygnat przekroczy gérny
limit 3202 SUPERV 1 LIM LO, czynigc go aktywnym
limitem. Nowy limit pozostaje aktywny do momentu gdy
nadzorowany sygnat nie spadnie ponizej dolnego limitu
3203 SUPERV 1 LIM HI, czynigc go aktywnym limitem.

Przypadek A = 1401 RELAY OUTPUT 1 warto$¢ jest
ustawiona na SUPRV1 OVER. Przekaznik jest zatgczony
kiedy nadzorowany sygnat przekracza aktywny limit.

Przypadek B = 1401 RELAY OUTPUT 1 wartos¢ jest
ustawiona na SUPRV1 UNDER. Przekaznik jest wytgczony
kiedy nadzorowany sygnat spadnie ponizej aktywnego
limitu.

Wartos¢ nadzorowego parametru  Aktywny limit

HI par. 3203A —
LO par. 3202
/|

||

I T T

Przypadek A ) | ||
Zatgczony (1)

0 »

—
>

Przypadek B |
Zatagczony (1)

0 )

Def/FbEq

0, X...x

Indeks parametru w grupie 071 PARAMETRY
EKSPLOATACYJNE. Np 102 = 0102 SPEED. 0 = nie
wybrany.

3202 SUPERV 1 LIM

Definiuje dolny limit dla pierwszego nadzorowanego

LO sygnatu wybranego parametrem 3201 SUPERV 1 PARAM.
Nadzor uaktywnia sie jesli wartosé jest ponizej limitu.
X...X Zakres nastaw zalezy od nastawy parametru 32017. -
3203 SUPERV 1 LIM | Definiuje gérny limit dla pierwszego nadzorowanego -
HI sygnatu wybranego parametrem 3207 SUPERV 1 PARAM.
Nadzor uaktywnia sie jesli wartos¢ jest powyzej limitu.
X...X Zakres nastaw zalezy od nastawy parametru 32017. -
3204 SUPERV 2 Wybor drugiego nadzorowanego sygnatu. Limity nadzoru sg | 104
PARAM defniniowane przez parametry 3205 SUPERV 2 LIM LO
oraz 3206 SUPERYV 2 LIM HI. Patrz parametr 3201
SUPERV 1 PARAM.
X...X Indeks parametru w grupie 01 PARAMETRY 1=1

EKSPLOATACYJNE. Np 102 = 0102 SPEED.
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/lFbEq
3205 SUPERYV 2 LIM |Definiuje dolny limit dla drugiego nadzorowanego sygnatu |-
LO wybranego parametrem 3204 SUPERV 2 PARAM. Nadzér
uaktywnia sie jesli wartos¢ jest ponizej limitu.
X...X Zakres nastaw zalezy od nastawy parametru 3204. -
3206 SUPERYV 2 LIM | Definiuje gérny limit dla drugiego nadzorowanego sygnatu |-
HI wybranego parametrem 3204 SUPERV 2 PARAM. Nadzor
uaktywnia sie jesli wartos¢ jest powyzej limitu.
X...X Zakres nastaw zalezy od nastawy parametru 3204. -
3207 SUPERV 3 Wybor trzeciego nadzorowanego sygnatu. Limity nadzoru |105
PARAM sg defniniowane przez parametry 3208 SUPERV 3 LIM LO i
3209 SUPERYV 3 LIM HI. Patrz parametr 3201 SUPERV 1
PARAM.
X...X Parameter index in group 071 PARAMETRY 1=1
EKSPLOATACYJNE. Np 102 = 0102 SPEED.
3208 SUPERYV 3 LIM |Definiuje dolny limit dla trzeciego nadzorowanego sygnatu |-
LO wybranego parametrem 3207 SUPERV 3 PARAM. Nadzér
uaktywnia sie jesli wartos¢ jest ponizej limitu.
X...X Zakres nastaw zalezy od nastawy parametru 3207. -
3209 SUPERYV 3 LIM |Definiuje gérny limit dla trzeciego nadzorowanego sygnatu |-
HI wybranego parametrem 3207 SUPERV 3 PARAM. Nadzor
uaktywnia sie jesli wartos¢ jest powyzej limitu.
X...X Zakres nastaw zalezy od nastawy parametru 3207. -
33 INFORMACJE Wersja oprogramowania, data tesu, itp.
3301 FIRMWARE Wyswietla wersje oprogramowania.
0000...FFFF Np. 241A hex
hex
3302 LOADING Wyswietla wersje pakietu. zalezy do
PACKAGE typu
2201...22FF 2201 hex = ACS355-0nE-
hex 2202 hex = ACS355-0nU-
3303 TEST DATE Wyswietla date tesu. 00.00
Data w formacie RR.TT (Rok, Tydzien)
3304 DRIVE RATING |Wyswietla prad i napiecie znamionowe przemiennika. 0000 hex
0000...FFFF Wartos¢ w formacie XXXY hex:
hex XXX = Znamionowy prad przemiennika w amperach. “A”
oznacza przecinek. Na przyktad jesli XXX jest 9A8,
znamionowy prad przemiennika wynosi 9.8A.
Y = Znamionowe napiecie przemiennika:
1 =1-faza 200...240 V
2 = 3-fazy 200...240 V
4 = 3-fazy 380...480 V
3305 ?ﬁgﬁlz\/l ETER |Wyswietla wersje tablicy parametrow wykorzystang w

przemienniku czestotliwo$ci.
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/lFbEq
0000...FFFF  [Np. 400E hex
hex
34 WYSWIETLACZ |Wybor sygnatéw aktualnych do wy$wietlania na panelu
sterowania
3401 SIGNALA1 Wybor pierwszego sygnatu do wyswietlania na panelu 103
PARAM sterowania w trybie Wyjscie.
Panel sterowania z 3404 3405
funkcjg asystena
LOC © +
0137 —»15.0 Hz
0138—» 3.7 A
0139——17.3 %
DIR 00:00 [ MENU
0=NOT Indeks parametru w grupie 01 PARAMETRY 1=1
18(1)51LEC13;|)5D EKSPLOATACYJNE. Np. 102 = 0102 SPEED. Jezeli

nastawiona jest warto$¢ 0, to zaden sygnat nie jest wybrany.

3402 SIGNAL1 MIN

Definiuje minimalng wartos$¢ dla sygnatu wybranego przez
parametr 3401 SIGNAL1 PARAM.

Wartosc na |
wyswietlaczu
3407 — — — — — :
|
3406-| — |
| | Wartosé
Zrodfa

3402 3403

Uwaga: Parametr nie ma zastosowania jezeli parametr
3404 OUTPUT1 DSP FORM jest ustawiony na DIRECT.

X...X

Zakres nastaw zalezy od nastawy parametru 34017.

3403 SIGNAL1 MAX

Definiuje maksymalng warto$¢ dla sygnatu wybranego
przez parametr 3401 SIGNAL1 PARAM. Patrz rysunek w
opisie parametru3402 SIGNAL1 MIN.

Uwaga: Parametr nie ma zastosowania jezeli parametr
3404 OUTPUT1 DSP FORM jest ustawiony na DIRECT.

Zakres nastaw zalezy od nastawy parametru 34017.
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/lFbEq
3404 OUTPUT1 DSP |Definiuje format wyswietlanego sygnatu (wybrany DIRECT
FORM parametrem 3401 SIGNAL1 PARAM).
+/-0 Wartos¢ ze znakiem/bez znaku. Jednostka jest wybierana |0
+/-0.0 parametrem 3405 OUTPUT1 UNIT. 1
+/-0.00 Przyktad: Pl (3.14159) 2
+/-0.000 3404 wartos¢ Wyswietlacz Zakres 3
+0 +/-0 +3 -32768...+32767 |[4
+/-0.0 + 3.1
+ —
0.0 +/-0.00 +3.14 >
+0.00 +7-0.000 +3.142 6
+0.000 +0 3 0...65535 7
+0.0 3.1
+0.00 3.14
+0.000 3.142
BAR METER |Wskaznik stupkowy 8
DIRECT Bezposrednia wartos¢. Potozenie przecinka i jednostki 9

pomiarowej sg identyczne do zrodtowego sygnatu.

Uwaga: Parametry 3402, 3403 oraz 3405...3407 nie majg
zastosowania.

3405 OUTPUT1 Wybor jednostki dla wyswietlanego sygnatu wybieranego za |Hz
UNIT pomoca parametru 3407 SIGNAL1 PARAM.

Uwaga: Parametr nie ma zastosowania jezeli parametr
3404 OUTPUT1 DSP FORM jest ustawiony na DIRECT.

Uwaga: Wybor jednostki nie zmienia wartosci.

NO UNIT Jednostka nie wybrana 0
A amper / ampere 1
Vv wolt / volt 2
Hz herc / hertz 3
% procent / percent 4
S sekunda / second 5
h godzina / hour 6
rom obroty na minute / revolutions per minute 7
kh tysigc godzin / kilohour 8
°C stopien Celsjusza / celsius 9
Ib ft funto-stopy / pounds per foot 10
mA miliamper / milliampere 11
mV miliwolt / millivolt 12
kW klilowat / kilowatt 13
w wat / watt 14
kWh kilowatogodzina / kilowatt hour 15
°F stopien Farenheita / fahrenheit 16

hp kon mechaniczny / horsepower 17




Wszystkie parametry

Sygnaty biezgce i parametry 253

Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/FbEq
MWh megawatogodzina / megawatt hour 18
m/s metry na sekunde / meters per second 19
m3/h metry szescienne na godzine / cubic metres per hour 20
dm3/s decymetry szesScienne na sekunde / cubic decimetres per |21

second
bar bar / bar 22
kPa kilopaskal / kilopascal 23
GPM galony na minute / gallons per minute 24
PSI funty na cal kwadratowy / pounds per square inch 25
CFM stopa szes¢. na minute / cubic feet per minute 26
ft stopa / foot 27
MGD miliony galonéw na dobe / millions of gallons per day 28
inHg cale rteci / inches of mercury 29
FPM stopy na minute / feet per minute 30
kb/s kilobajty na sekunde / kilobytes per second 31
kHz kiloherc / kilohertz 32
ohm om /ohm 33
ppm impulsy na minute / pulses per minute 34
pps pulsy na sekunde / pulses per second 35
I/s litry na sekunde / litres per second 36
I/min litry na minute / litres per minute 37
I/h litry na godzine / litres per hour 38
m3/s metry szesc. na sekunde / cubic metres per second 39
m3/m metry sze$c. na minute / cubic meters per minute 40
kg/s kilogramy na sekunde / kilograms per second 41
kg/m kilogramy na minute / kilograms per minute 42
kg/h kilogramy na godzine / kilograms per hour 43
mbar milibary / millibar 44
Pa paskal / pascal 45
GPS galony na sekunde / gallons per second 46
galls galony na sekunde / gallons per second 47
gal/m galony na minute / gallons per minute 48
gal/h galony na godzine / gallons per hour 49
ft3/s stopy szes$c. na sekunde / cubic feet per second 50
ft3/m stopy szesc. na minute / cubic feet per minute 51
ft3/h stopy szes$c. na godzine / cubic feet per hour 52
Ib/s funty na sekunde / pounds per second 53
Ib/m funty na minute / pounds per minute 54
Ib/h funty na godzine / pounds per hour 55
FPS stopy na sekunde / feet per second 56
ft/s stopy na sekunde / feet per second 57
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/lFbEq
inH20 cale wody / inches of water 58
in wg cale wodowskazu / inches of water gauge 59
ft wg stopy wodowskazu / feet on water gauge 60
Ibsi funty na cal kwadratowy / pounds per squared inch 61
ms milisekunda / millisecond 62
Mrev miliony obrotéw / millions of revolutions 63
d dni / days 64
inWC cale stupa wody / inches of water column 65
m/min metry na minute / meters per minute 66
Nm niutonometry / Newton meter 67
Km3/h tysigce metréw szesciennych na godzine / thousand cubic |68

meters per hour
Yref wartos¢ zadana w procentach / reference in percentage 117
Y%act wartos¢ aktualna w procentach / actual value in percentage 118
%dev odchylenie w procentach / deviation in percentage 119
% LD obcigzenie w procentach / load in percentage 120
% SP wartos¢ punktu pracy w procentach / set point in percentage [ 121
%FBK sprzezenie w procentach / feedback in percentage 122
lout prad wyjsciowy (w procentach) / output current (in 123

percentage)
Vout napiecie wyjsciowe / output voltage 124
Fout czestotliwos¢ wyjsciowa / output frequency 125
Tout moment wyjsciowy / output torque 126
Vdc napiecie DC / DC voltage 127

3406 OUTPUT1 MIN |Przy pomocy tego parametru ustawia sie minimalng wartos¢
pokazywang dla sygnatu wybranego przez parametr 3401
SIGNAL1 PARAM. Patrz par. 3402 SIGNAL1 MIN.

Uwaga: Parametr nie ma zastosowania jezeli parametr
3404 OUTPUT1 DSP FORM jest ustawiony na DIRECT.

X...X Zakres nastaw zalezy od nastawy parametru 34017. -
3407 OUTPUT1 Przy pomocy tego parametru ustawia sie maks. warto$¢ -
MAX pokazywang dla sygnatu wybranego przez par. 3401

SIGNAL1 PARAM. Patrz par. 3402 SIGNAL1 MIN.

Uwaga: Parametr nie ma zastosowania jezeli parametr
3404 OUTPUT1 DSP FORM jest ustawiony na DIRECT.

X...X Zakres nastaw zalezy od nastawy parametru 34017. -
3408 SIGNALZ2 Wybor drugiego sygnatu do wyswietlania na panelu 104
PARAM sterowania w trybie Wyjscie. Patrz par. 3407 SIGNAL1
PARAM.
0=NOT Indeks parametru w grupie 01 PARAMETRY 1=1

1SE1LE(1?EI§D EKSPLOATACYJNE. Np. 102 = 0102 SPEED. Jezeli
nastawiona jest wartosc 0, to zaden sygnat nie jest wybrany.
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3409 SIGNAL2 MIN |Definiuje minimalng warto$¢ dla sygnatu wybranego przez |-
parametr 3408 SIGNAL2 PARAM. Patrz par. 3402 SIGNAL1
MIN.
X...X Zakres nastaw zalezy od nastawy parametru 3408. -
3410 SIGNAL2 MAX |Definiuje maksymalng warto$¢ dla sygnatu wybranego -
przez parametr 3408 SIGNAL2 PARAM. Patrz par. 3402
SIGNAL1 MIN.
X...X Zakres nastaw zalezy od nastawy parametru 3408. -
3411 OUTPUT2DSP |Definiuje format wyswietlanego sygnatu wybranego przez |DIRECT
FORM parametr 3408 SIGNAL2 PARAM.
Patrz parametr 3404 OUTPUT1 DSP FORM. -
3412 OUTPUT2 Wybdr jednostki dla wyswietlanego sygnatu wybieranego za |-
UNIT pomocg parametru 3408 SIGNAL2 PARAM.
Patrz parametr 3405 OUTPUT1 UNIT. -
3413 OUTPUT2 MIN |Przy pomocy tego parametru ustawia sie minimalng wartos¢ |-
pokazywang dla sygnatu wybranego przez parametr 3408
SIGNAL2 PARAM. Patrz par. 3402 SIGNAL1 MIN.
X...X Zakres nastaw zalezy od nastawy parametru 3408. -
3414 OUTPUT2 Przy pomocy tego parametru ustawia sie maks. warto$¢ -
MAX pokazywang dla sygnatu wybranego przez parametr 3408
SIGNAL2 PARAM. Patrz par. 3402 SIGNAL1 MIN.
X...X Zakres nastaw zalezy od nastawy parametru 3408. -
3415 SIGNAL3 Wybor drugiego sygnatu do wyswietlania na panelu 105
PARAM sterowania w trybie Wyjscie. Patrz par. 3401 SIGNAL1
PARAM.
0=NOT Indeks parametru w grupie 01 PARAMETRY 1=1
18(1)51LEC13g(|)5D EKSPLOATACYJNE. Np. 102 = 0102 SPEED. Jezeli
nastawiona jest wartos¢ 0, to zaden sygnat nie jest wybrany.
3416 SIGNAL3 MIN |Definiuje minimalng warto$¢ dla sygnatu wybranego przez |-
parametr 3415. Patrz par. 3402 SIGNAL1 MIN.
X...X Zakres nastaw zalezy od nastawy parametru 3415 -
SIGNAL3 PARAM.
3417 SIGNAL3 MAX |Definiuje maksymalng wartos¢ dla sygnatu wybranego -
przez parametr 3415 SIGNAL3 PARAM. Patrz par. 3402
SIGNAL1 MIN.
X...X Zakres nastaw zalezy od nastawy parametru 3415 -
SIGNAL3 PARAM .
3418 OUTPUT3DSP |Definiuje format wyswietlanego sygnatu wybranego przez |DIRECT
FORM parametr 3415 SIGNAL3 PARAM.
Patrz parametr 3404 OUTPUT1 DSP FORM. -
3419 SIL\IJITTPUTs Wybdr jednostki dla wyswietlanego sygnatu wybieranego za |-

pomocg parametru 3415 SIGNAL3 PARAM.

Patrz parametr 3405 OUTPUT1 UNIT.
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3420 OUTPUT3 MIN |Przy pomocy tego parametru ustawia sie minimalng wartosc |-
pokazywang dla sygnatu wybranego przez parametr 3415
SIGNAL3 PARAM. Patrz par. 3402 SIGNAL1 MIN.
X...X Zakres nastaw zalezy od nastawy parametru 3415 -
SIGNAL3 PARAM .
3421 OUTPUT3 Przy pomocy tego parametru ustawia sie maks. warto$¢ -
MAX pokazywang dla sygnatu wybranego przez parametr 3415
SIGNAL3 PARAM. Patrz par. 3402 SIGNAL1 MIN.
X...X Zakres nastaw zalezy od nastawy parametru 3415. -
35 POMIAR TEMP. |Pomiar temperatury silnika. Patrz sekcja Pomiar
SILNIKA temperatury silnika poprzez stadardowe Wej/Wyj na stronie
154.
3501 SENSOR Aktywuje funkcje pomiaru temperatury silnika oraz wybor | NONE
TYPE typu czujnika. Patrz takze grupa parametréw 15 WYJSCIE
ANALOGOWE.
NONE Funkcja nieaktywna. 0
1 xPT100 Funkcja jest aktywna. Temperatura jest mierzona przy 1
pomocy jednego czujnika Pt 100. Wyjscie analogowe AO
zasila czujnik prgdem statym. Rezystancja czujnika wzrasta
wraz ze wzrostem temp. silnika, a tym samym wzrasta
spadek napiecia na czujniku. Funkcja pomiaru temperatury
odczytuje spadek napiecia poprzez wejscie analogowe
Al1/2 i przetwarza go na temperature w stopniach w
stustopniowej skali.
2x PT100 Funkcja jest aktywna. Temperatura jest mierzona przy 2
pomocy dwdch czujnikoéw Pt 100. Patrz wybor dla 1 x
PT100.
3 xPT100 Funkcja jest aktywna. Temperatura jest mierzona przy 3

pomocy trzech czujnikéw Pt 100. Patrz wybér dla 7 x
PT100.
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PTC Funkcja jest aktywna. Temperatura jest nadzorowana przy |4
uzyciu jednego czujnika PTC. Wyjscie analogowe AO zasila
czujnik prgdem statym. Rezystancja wzrasta gwattownie
gdy temperatura silnika wzrosnie powyzej temeratury
zadanej czujnika PTC (Tref), a tym samym wzrasta spadek
napiecia na rezystorze. Funkcja pomiaru temperatury
odczytuje spadek napiecia poprzez wejscie analogowe
Al1/2 i przetwarza go na omy. Rysunek ponizej przedstawia
warto$¢ rezystancji typowego czujnika PTC jako funkcje
temperatury roboczej silnika.

Temperatura Rezystancja
Normalna 0...1.5 kohm
Zbyt wysoka >4 kohm

ohm
4000 A

1330
550

100

THERM(0) Funkcja jest aktywna. Temperatura silnika jest 5
monitorowana przy pomocy czujnika PTC (patrz PTC)
podfgczonego do przemienika poprzez normalnie zamkniety
przekaznik termistorowy podtgczony do wejscia cyfrowego.
0 = silnik przegrzany.

THERM(1) Funkcja jest aktywna. Temperatura silnika jest 6
monitorowana przy pomocy czujnika PTC (patrz PTC)
podfgczonego do przemienika poprzez normalnie otwarty
przekaznik termistorowy podtgczony do wejscia cyfrowego.
1 = silnik przegrzany.

3502 INPUT Wybor zrédta dla sygnatu pomiaru temperatury silnika. Al1

SELECTION

Al1 Wejscie analogowe Al1. Uzywane gdy zostaty wybrane 1
czujniki PT100 lub PTC do pomiaru temperatury.

Al2 Wejscie analogowe Al2. Uzywane gdy zostaty wybrane 2
czujniki PT100 lub PTC do pomiaru temperatury.

DI1 Wejscie cyfrowe DI1. Uzywane gdy wartos¢ par. 3501 3
SENSOR TYPE jest ustawiona na THERM(0)I THERM(1).

DI2 Wejscie cyfrowe DI2. Uzywane gdy warto$¢ par. 3501 4

SENSOR TYPE jest ustawiona na THERM(0)I THERM(1).
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DI3 Wejscie cyfrowe DI3. Uzywane gdy warto$¢ par.3501 5
SENSOR TYPEjest ustawiona na THERM(0)/ THERM(1).
Dl4 Wejscie cyfrowe DI4. Uzywane gdy warto$¢ par.3501 6
SENSOR TYPE jest ustawiona na THERM(0)/I THERM(1).
DIS Wejscie cyfrowe DI5. Uzywane gdy wartos¢ par. 3501 7
SENSOR TYPE jest ustawiona na THERM(0)/I THERM(1).
3503 ALARM LIMIT |Definiuje limit alarmu dla pomiaru temperatury silnika. 0

Komunikat alarmu MOTOR TEMP (2010) jest pokazywany
gdy limit zostat przekroczony. Gdy wartos¢ parametru 3501
SENSOR TYPE jest ustawiona na THERM(0)/ THERM(1): 1

= alarm.
X...X Limit alarmu -
3504 FAULT LIMIT |Definiuje limit btedu samoczynnego wytgczenia sie dla 0

pomiaru temperatury silnika. Przemiennik samoczynnie
wytgczy sie przy btedzie MOT OVERTEMP (0009) gdy limit
jest przekroczony. Gdy wartos¢ par. 3501 SENSOR TYPE
jest ustawiona na THERM(0)/ THERM(1): 1 = fault.

X...X Limit btedu -

3505 AO Pozwala na zasilanie pradem z wyjscia analogowego AO. |DISABLE
EXCITATION Nastawy parametru sg nadrzedne w stosunku dla nastaw
grupy parametréw 15 WYJSCIE ANALOGOWE.

Z PTC prad wyjsciowy jest 1.6 mA.
Z Pt 100 prad wyjsciowy jest 9.1 mA.

DISABLE Nieaktywne 0
ENABLE Aktywne 1
36 FUNKCJE Przedziaty czasowe 1 do 4 i sygnat wzmacniacza (booster).
CZASOWE Patrz sekcja Funkcje regulatora czasowego na stronie 162.
3601 TIMERS Wybor zrodta dla funkcji czasowe). NOT SEL
ENABLE
NOT SEL Funkcja czasowa nie jest wybrana. 0
DI1 Wejscie cyfrowe DI. Akytwacja funkcji czasowej poprzez 1
narastajgce zbocze wejscia cyfrowego DI1.
DI2 Patrz wybor DI1. 2
DI3 Patrz wybor DI1. 3
Dl4 Patrz wybér DI1. 4
DI5 Patrz wybor DI1. 5
ACTIVE Funkcje czasowe sg zawsze aktywne. 7
DI1(INV) Wejscie cyfrowe DI1 w trybie odwréconym. Aktywacja -1
funkcji czasowej poprzez opadajgce zbocze DI1.
DI2(INV) Patrz wybér DI1(INV). -2
DI3(INV) Patrz wybér DI1(INV). -3
DI4(INV) Patrz wybér DI1(INV). -4

DI5(INV) Patrz wybér DI1(INV). 5
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3602 START TIME 1 |Definiuje pierwszy czas dziennego startu napedu. Czas 00:00:00
moze by¢ zmieniany z 2 sekundowym krokiem.

00:00:00... godziny:minuty:sekundy.

23:59:58 Przyktad: Jesli warto$¢ parametru ustawiona jest na
07:00:00, funkcja czasowa jest aktywowana o godz 7 rano.

3603 STOP TIME 1 |Definiuje pierwszy czas dziennego zatrzymania napedu. 00:00:00

Czas moze by¢ zmieniany z 2 sekundowym krokiem.

00:00:00... godziny:minuty:sekundy.

23:59:58 Przyktad: Jesli wartos¢ parametru ustawiona jest na
18:00:00, regulator czasowy jest wytgczany o godz.18:00.

3604 START DAY 1 |Definiuje dzien startu 1. MONDAY
MONDAY 1
TUESDAY Przyktad: Jesli wartos¢ parametru ustawiona jest na 2
WEDNESDAY MO(\IDAY, funkcja czasowa 1 jest aktywowana o pétnocy w 3

poniedziatek (00:00:00)
THURSDAY 4
FRIDAY 5
SATURDAY 6
SUNDAY 7
3605 STOP DAY 1 Definiuje dzieh zatrzymania 1. MONDAY
Patrz parametr 3604 START DAY 1.
Przyktad: Jezeli wartos¢ parametru ustawiona jest na
FRIDAY, funkcja czasowa 1 zostanie wytgczona w pigtek o
potnocy (23:59:58).
3606 START TIME 2 |Patrz parametr 3602 START TIME 1.
Patrz parametr 3602 START TIME 1.
3607 STOP TIME 2 |Patrz parametr 3603 STOP TIME 1.
Patrz parametr 3603 STOP TIME 1.
3608 START DAY 2 |Patrz parametr 3604 START DAY 1.
Patrz parametr3604 START DAY 1.
3609 STOP DAY 2 Patrz parametr 3605 STOP DAY 1.
Patrz parametr3605 STOP DAY 1.
3610 START TIME 3 |Patrz parametr 3602 START TIME 1.
Patrz parametr 3602 START TIME 1.
3611 STOP TIME 3 |Patrz parametr 3603 STOP TIME 1.
Patrz parametr 3603 STOP TIME 1.
3612 START DAY 3 |Patrz parametr 3604 START DAY 1.
Patrz parametr3604 START DAY 1.
3613 STOP DAY 3 Patrz parametr 3605 STOP DAY 1.
Patrz parametr 3605 STOP DAY 1.
3614 START TIME 4 |Patrz parametr 3602 START TIME 1.
Patrz parametr 3602 START TIME 1.
3615 STOP TIME 4 |Patrz parametr 3603 STOP TIME 1.
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Patrz parametr 3603 STOP TIME 1.

3616 START DAY 4 |Patrz parametr 3604 START DAY 1.
Patrz parametr 3604 START DAY 1.
3617 STOP DAY 4 |Patrz parametr 3605 STOP DAY 1.
Patrz parametr 3605 STOP DAY 1.

3622 BOOSTER Wybér Zrodta sygnatu do aktywacji wzmacniacza NOT SEL
SEL czasowego (booster).
NOT SEL Brak sygnatu aktywacji wzmacniacza 0
DI1 Wejscie cyfrowe DI1. 1 = aktywne, 0 = nieaktywne. 1
DI2 Patrz wybor DI1. 2
DI3 Patrz wybor DI1. 3
Dl4 Patrz wybor DI1. 4
DIS Patrz wybor DI1. 5
DI1(INV) Wej. cyfrowe DI1 w trybie odwréconym. O=aktywne, 1=nieaktywne. |-1
DI2(INV) Patrz wybér DI1(INV). -2
DI3(INV) Patrz wybér DI1(INV). -3
DI4(INV) Patrz wybér DI1(INV). -4
DI5(INV) Patrz wybér DI1(INV). -5

3623 BOOSTER Definiuje czas po ktérym wzmacniacz czasowy (booster) bedzie {00:00:00
TIME deaktywowany po tym jak sygnat aktywacji zostanie wytgczony.
00:00:00... godziny:minuty:sekundy
23:59:58 Przyktad: Jezeli parametr 3622 BOOSTER SEL jest

ustawiony na DI/1 oraz 3623 BOOSTER TIME wzmacniacz
jest aktywny przez 1 godz. i 30 min. po tym jak wejscie
cyfrowe DI jest deaktywowane.

Aktywacja
wzmacniacza — —
(booster)

DI

\
- >

Czas wzmacniacza

3626 TIMED FUNC 1 |Wybér przedziatéw czasowych dla TIMED FUNC 1 SRC. |NOT SEL
SRC Funkcja czasowa moze zawierac 0...4 przedziaty czasowe i
wzmacniacz czasowy (booster).

NOT SEL Przedziaty czasowe nie zostaty wybrane 0
T Przedziat czasowy 1 1
T2 Przedziat czasowy 2 2
T14T2 Przedziaty czasowe 1i 2 3
T3 Przedziat czasowy 3 4
T1+T3 Przedziaty czasowe 1i 3 5
T2+T3 Przedziaty czasowe 2 i 3 6
T1+T2+T3 Przedziaty czasowe 1,2 3 7
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T4 Przedziat czasowy 4 8
T1+T4 Przedziaty czasowe 1i 4 9
T2+T4 Przedziaty czasowe 2 i 4 10
T1+T2+T4 Przedziaty czasowe 1,2 i 4 11
T3+T4 Przedziaty czasowe 4 i 3 12
T1+T3+T4 Przedziaty czasowe 1,3 i 4 13
T2+T3+T4 Przedziaty czasowe 2, 3i 4 14
T1+4T2+T3+T4 |Przedzialy czasowe 1, 2,314 15
BOOSTER Wzmacniacz czasowy 16
T1+4B Wzmacniacz czasowy i przedziat czasowy 1 17
T2+B Wzmacniacz czasowy i przedziat czasowy 2 18
T1+T2+B Wzmacniacz czasowy i przedziaty czasowe 1i 2 19
T3+B Wzmacniacz czasowy i przedziat czasowy 3 20
T1+T3+B Wzmacniacz czasowy i przedziaty czasowe 1i 3 21
T2+T3+B Wzmacniacz czasowy i przedziaty czasowe 2 i 3 22
T1+4T2+4T3+B |Wzmacniacz czasowy i przedziaty czasowe 1, 2 3 23
T4+B Wzmacniacz czasowy i przedziat czasowy 4 24
T1+T4+B Wzmacniacz czasowy i przedziaty czasowe 1i 4 25
T2+T4+B Wzmacniacz czasowy i przedziaty czasowe 2 i 4 26
T1+4T2+4T44B |Wzmacniacz czasowy i przedziaty czasowe 1,2 i 4 27
T3+T4+B Wzmacniacz czasowy i przedziaty czasowe 3 i 4 28
T1+T3+4T4+4B |Wzmacniacz czasowy i przedziaty czasowe 1, 3i 4 29
T2+T3+T4+B |Wzmacniacz czasowy i przedziaty czasowe 2, 3i 4 30
T1+2+3+4+B Wzmacniacz czasowy i przedziaty czasowe 1, 2, 3i 4 31

3627 gIRIYICED FUNC 2 |Patrz parametr 3626 TIMED FUNC 1 SRC.

Patrz parametr 3626 TIMED FUNC 1 SRC.

3628 gll_\lyICED FUNC 3 |Patrz parametr 3626 TIMED FUNC 1 SRC.

Patrz parametr 3626 TIMED FUNC 1 SRC.
3629 gIRIYICED FUNC 4 |Patrz parametr 3626 TIMED FUNC 1 SRC.
Patrz parametr 3626 TIMED FUNC 1 SRC.

40 PROCESOWY Sterowanie procesowe PID (PID1) zestaw 1 nastaw

PID NAST. 1 parametrow. Patrz sekcja Regulacja PID na stronie 748.

4001 GAIN Definiuje wzmocnienie dla procesowego regulatora PID. 1.0

Duze wzmocnienie moze powodowac oscylacje predkosci.
0.1...100.0 Wzmocnienie. Gdy wartos¢ jest ustawiona na 0,1 wyjscie |1 =0.1

regulatora PID zmienia sie o 1/10 wartosci btedu. Gdy

wartos¢ jest ustawiona na 100, wyjscie regulatora PID

zmieni sie 0 100-krotng warto$¢ btedu.
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4002 INTEGRATION |Definiuje czas catkowania dla regulatora PID. Czas 60.0s
TIME

catkowania definiuje wspétczynnik przy ktorym wyjscie
regulatora zmienia sie gdy warto$¢ btedu jest stata. Im
krotszy czas catkowania tym szybciej ciggta warto$¢ btedu
jest korygowana. Zbyt krétki czas catkowania powoduje
niestabile sterowanie.

A = Btad

B = Skokowa zmiana btedu

C = Wyjscie regulatora ze wzmoc. = 1
D = Wyjscie regulatora ze wzmoc. = 10

A A
R
D (4001 =10)| _L
C (4001 =1)|__

-
| 2002

|
T
\

0.0 = NOT SEL |Czas catkowania. Jezeli wartos¢ parametru jest ustawiona [1=0.1s
0.1...3600.0 s |na zero, catkowanie (czes¢ | regulatora PID) jest
niedostepne.
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4003 DERIVATION |Definiuje czas rézniczkowania dla regulatora PID. 0.0s
TIME Rézniczkowanie powoduje wzmochienie wyjécia regulatora
jezeli warto$¢ btedu zmienia sie. Im dtuzszy czas
rozniczkowania tym bardziej wzmacniane jest wyjscie
regulatora predkosci podczas zmiany. Jesli czas
rozniczkowania jest ustawiony na zero regulator bedzie
pracowat jak regulator PI, w przeciwnym wypadku jak reg. PID.
Ro6zniczkowanie czyni sterowanie bardziej wrazliwym na
zakiocenia.
Rozniczkowanie jest filtrowane przy pomocy filtra 1. rzedu.
Stata czas. jest zdefiniowana par. 4004 PID DERIV FILTER.
Btad A Warto$¢ btedu procesowego
100%|- — - — — — -
|
|
|
0% >t
Wyjscie PID A Czesc réznic‘z. wyjscia reg. PID
Wzmocnienie
4001
!
~—003 ©
0.0...10.0s Czas rozniczkowania. Jezeli wartos¢ prametru jest ustawiona [1=0.1s
na zero, to czes¢ rdzniczkujgca regulatora PID jest wytgczona.
4004 PID DERIV Definiuje statg czasowa filtru dla czesci rézniczkujgcej 1.0s
FILTER regulatora PID. Zwigkszenie statej czasowej filtra wygtadza
sktadowg rézniczkujgcy i redukuje zaktdcenia.
0.0...10.0s Stata czasowa filtru. Jezeli wartos¢ parametru jest ustawiona |1 =0.1s
na zero, to filtr jest wytgczony.
4005 ERROR Wybor relacji pomiedzy sygnatem sprzezenia zwrotnego a NO
VALUE INV predkoscig napedu.
NO Normalna: Zmniejszenie sygnatu sprzezenia zwrotnego 0
zwieksza predkos¢ napedu. Btgd = Wart. zadana - Syg.
sprzezenia zwrotnego.
YES Odwrdcona: Zmniejszenie sygnatu zwrotnego zmniejsza 1
predkos¢ napedu. Btgd = Syg. sprzezenia zwrotnego - Wart.
zadana
4006 UNITS Wybdr jednostki dla wartosci aktualnych regulatora PID. %
0...68 Patrz parametr 3405 OUTPUT1 UNIT, wybdér w podanym
zakresie.
4007 UNIT SCALE |Definiuje potozenie przecinka dla aktualnej wart. regulatora |1

PID.
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0..4 Przyktad: Pl (3.141593) 1=1
Wartos¢ 4007 |Wart. wprowadzona| Wyswietlacz
0 00003 3
1 00031 3.1
2 00314 3.14
3 03142 3.142
4 31416 3.1416
4008 0% VALUE Definiuje razem z parametrem 4009 100% VALUE 0.0
skalowanie stosowane dla wart. biezgcych regulatora PID.
Jednostki (4006)
Skala (4007) +1000%
A B
4009 — :
|
4008 - |
- | | - Wewnetrzna
- 0% 100%  Skala (%)
-1000%
X...X Jednostka i zakres zalezg od jednostki i skali zdefiniowanej
parametrami 4006 UNITS oraz 4007 UNIT SCALE.
4009 100% VALUE |Definiuje razem z parametrem 4008 0% VALUE skalowanie [100.0
zastosowane dla wartosci biezgcych regulatora PID.
X...X Jednostka i zakres zalezg od jednostki i skali zdefiniowanej
parametrami 4006 UNITS oraz 4007 UNIT SCALE.
4010 SET POINT Wybor zrédta sygnatu zadawania dla regulatora PID. Al1
SEL
KEYPAD Panel sterowania 0
Al1 Wejscie analogowe Al1 1
Al2 Wejscie analogowe Al2 2
COMM Zadawanie z magistrali komunikacyjnej REF2 8
COMM+AI1 Sumowanie sygnatéw: zadawania z magistrali REF2 i 9
wejscia analogowego Al1. Patrz sekcja Wybor zadawania i
korekcja na stronie 308.
COMM*AI1 Mnozenie sygnatow: zadawania z magistrali REF2 i wejscia |10
analogowego Al1. Patrz sekcja Wybor zadawania i korekcja
na stronie 308.
DI3U,4D(RNC) |Wejscie cyfrowe DI3: Zwiekszanie zadawania. Wejscie 11

cyfrowe DI4: Zmniejszanie zadawania. Polecenie Stop
resetuje (kasuje) zadawanie do zera. Wartos¢ zadawania
nie jest zapamietywana jezeli Zrodto zadawania zmienia sie

z EXT1 na EXT2, z EXT2 na EXT1 lub z LOC na REM.
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Nr Nazwa/Wartos¢ Opis Def/FbEq

DI3U,4D(NC) [Wejscie cyfrowe DI3: Zwiekszanie zadawania. Wejscie 12
cyfrowe DI4: Zmniejszanie zadawania. Program
zapamietuje aktywne zadawanie (polecenie Stop nie
powoduje kasowania zadawania do zera). Wartosc
zadawania nie jest zapamietywana jezeli zrédto zadawania
zmienia sie z EXT1 na EXT2, z EXT2 na EXT1 lub z LOC

na REM.

Al1+AI2 Zadawanie jest wyliczane zgodnie z ponizszym wzorem: 14
REF = Al1(%) + Al2(%) - 50%

AlT*Al2 Zadawanie jest wyliczane zgodnie z ponizszym wzorem: 15
REF = Al1(%) - (Al2(%) / 50%)

Al1-Al2 Zadawanie jest wyliczane zgodnie z ponizszym wzorem: 16
REF = Al1(%) + 50% - Al2(%)

Al1/AI2 Zadawanie jest wyliczane zgodnie z ponizszym wzorem: 17
REF = Al1(%) - (50% / Al2 (%))

INTERNAL Wartos¢ stata zdefiniowana przez parametr 4011 19
INTERNAL SETPNT.

DI4U,5D(NC) |Patrz wybor DI3U,4D(NC). 31

FREQ INPUT |Wejscie czestotliwosciowe 32

SEQ PROG Wyjscie z programowania sekwencyjnego. Patrz opis grupy |33

ouT parametrow 84 PROG. SEKWENCYJNE.

4011 INTERNAL Wybor statej wartosci jako zadanej warto$ci procesowej 40

SETPNT regulatora PID, gdy warto$¢ parametru 4070 SET POINT
SEL jest ustawiona na INTERNAL.

X...X Jednostka i zakres zalezg od jednostki i skali zdefiniowanej

parametrami 4006 UNITS oraz 4007 UNIT SCALE.
4012 SETPOINT Definiuje minimalng warto$¢ dla wybranego zrédta sygnatu [0.0%
MIN zadawania PID. Patrz opis par. 40710 SET POINT SEL.
-500.0...500.0% | Wartos¢ w procentach. 1=01%

Przyktad: Wejscie analogowe Al1 jest wybrane jako zrédto
zadawania PID (wartos¢ parametru 4070 jest Al1). Min. i
maks. wartosci zadanej odpowiadajg nastawom 73071
MINIMUM Al1 oraz 1302 MAXIMUM Al1, jak ponizej:

Ref Ref
A MAKS > MIN A MIN>MAKS
4013 _ _ _ _ _ _ 4012
(MAKS | (MIN)
|
I
4012] | 4013
(MIN) ! (MAKS) I |
T 1 ! T T |
1301 1302 Al1 (%) 1301 1302 Al1 (%)
4013 SETPOINT Definiuje maksymalng wartos¢ dla wybranego zrodta 100.0%
MAX sygnatu zadawania PID. Patrz parametry 4010 SET POINT

SEL oraz 4012 SETPOINT MIN.
-500.0...500.0% | Wartos¢ w procentach. 1=0.1%
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Wszystkie parametry

Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/lFbEq
4014 FBK SEL Wybor aktualnej wartosci procesowej (sygnat sprzezenia ACT1
zwrotnego) dla regulatora PID: zrédta dla zmiennych ACT1 i
ACT2 sg dalej zdefiniowane przez parametry 4016 ACT1
INPUT oraz 4017 ACT2 INPUT.
ACT1 ACT1 1
ACT1-ACT2 Odejmowanie ACT1 i ACT2. 2
ACT1+ACT2 Dodawanie ACT1i ACT2. 3
ACT1*ACT2 Mnozenie ACT1 i ACT2. 4
ACT1/ACT2 Dzielenie ACT1 i ACT2. 5
MIN(ACT1,2) |Wybdr mniejszej wartosci sygnatow ACT1 i ACT2. 6
MAX(ACT1,2) |Wybodr wiekszej wartosci sygnatéw ACT1 i ACT2. 7
sqrt(ACT1-2) |Pierwiastek kwadratowy z roznicy ACT1i ACT2. 8
sqA1+sqA2 Suma pierwiastkéw kwadratowych ACT1 i ACT2. 9
sqrt(ACT1) Pierwiastek kwadratowy z ACT1. 10
COMM FBK 1 |Warto$¢ sygnatu 0158 PID COMM VALUE 1 11
COMM FBK 2 |Warto$¢ sygnatu 0159 PID COMM VALUE 2 12
4015 FBK Definiuje dodatkowy mnoznik zdefiniowany przez parametr {0.000
MULTIPLIER | 4014 FBK SEL. Parametr ten jest gtéwnie uzywany w
zastosowaniach gdzie warto$¢ sprzezenia jest wyliczana z
innych zmiennych (np. przeptyw z réznicy cisnien).
-32.768... Mnoznik. Jezeli wartos¢ parametru jest ustawiona na zero, (1 =0.001
32.767 to mnoznik nie jest uzywany.
4016 ACT1 INPUT |Definiuje zrodto dla wartosci aktualnej 1 (ACT1). Patrz takze [Al2
parametr 4018 ACT1 MINIMUM.
Al1 Uzyte wejscie analogowe Al1 dla ACT1. 1
Al2 Uzyte wejscie analogowe Al2 dla ACT2. 2
CURRENT Uzyty prad dla ACT1. 3
TORQUE Uzyty moment dla ACT1. 4
POWER Uzyta moc dla ACT1. 5
COMM ACT 1 |Uzyta warto$¢ sygnatu 01758 PID COMM VALUE 1 dla ACT1 |6
COMM ACT 2 |Uzyta warto$¢ sygnatu 0759 PID COMM VALUE 2 dla ACT1 |7
FREQ INPUT |Wejscie czestotliwosciowe. 8
4017 ACT2 INPUT |Definiuje zrédto dla wartosci aktualnej ACT2. Patrz takze |Al2
parametr 4020 ACT2 MINIMUM.
Patrz parametr 4016 ACT1 INPUT.
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/FbEq
4018 ACT1 Definiuje minimalng wartos¢ dla ACT1. 0%
MINIMUM

Skaluje sygnat zrédtowy uzyty jako warto$¢ aktualna ACT1

(zdefiniowana parametrem 4016 ACT1 INPUT). Dla

parametru 4016 wartosci 6 (COMM ACT 1) oraz 7 (COMM

ACT 2) skalowanie nie jest wykonane.

Par. zrodio zrodio min. zrodto maks.

4016
1 |Wej.analog1 [13071 MINIMUM Al1 {1302 MAXIMUM Al1

2 |Wej. analog 2 |[1304 MINIMUM Al2 {1305 MAXIMUM AI2

3 |Prad 0 2 - znam. prad

4 |Moment -2 - znam. moment |2 - znam. moment

5 |Moc -2 * znam. moc 2 - znam. mocr
A = Normalna; B = Odwrécona (ACT1 minimum > ACT1
maksimum)

ACT1 (%) ACT1 (%)
A
4019 A 4018

4018 | | 4019
srédio min.  Zrédio maks, zrodio min,  Zrédio maks,
Sygnat zrodta Sygnat zrodta
-1000...1000% |Wartos¢ w procentach 1=1%
4019 ACT1 Definiuje maksymalng wartosc¢ dla ACT1 jezeli wejscie 100%

MAXIMUM analogowe jest wybrane jako zrédto dla ACT1. Patrz
parametr 4016 ACT1 INPUT. Nastawy minimum (40718
ACT1 MINIMUM) i maksimum ACT1 definiowane jako
sygnat napieciowy/pradowy dostarczany z urzgdzenia
pomiarowego jest przewarzany na wartos¢ procentowag
uzywang przez regulator PID.

Patrz parametr4018 ACT1 MINIMUM.

-1000...1000% |Wartos¢ w procentach 1=1%
4020 ACT2 Patrz parametr 4018 ACT1 MINIMUM. 0%

MINIMUM

-1000...1000% |Patrz parametr 4018. 1=1%
4021 ACT2 Patrz parametr 4019 ACT1 MAXIMUM. 100%

MAXIMUM

-1000...1000% |Patrz parametr 40179. 1=1%
4022 SLEEP Aktywacja funkcji uspienia oraz wybor zrédta dla aktywacji. |NOT SEL

SELECTION Patrz sekcja Funkcja uspienia dla regulatora procesu PID
(PID1) na stronie 152.

NOT SEL Funkcja uspienia nie wybrana. 0
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Wszystkie parametry

Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/lFbEq
DI1 Funkcja jest wigczana/wytgczana poprzez wejscie cyfrowe |1
DI1.1 = wigczona, 0 = wylgczona.
Wewnetrzne kryteria uspienia ustawiane parametrami: 4023
PID SLEEP LEVEL oraz 4025 WAKE-UP DEV nie sg
obowigzujgce. Parametry start uspienia oraz opdznienie
zatrzymania: 4024 PID SLEEP DELAY oraz 4026 WAKE-
UP DELAY sa obowigzujace.
DI2 Patrz wybor DI1. 2
DI3 Patrz wybér DI1. 3
Dl4 Patrz wybor DI1. 4
DIS Patrz wybér DI1. 5
INTERNAL Automatyczne wigczanie i wytgczanie zdefiniowane przez |7
parametry 4023 PID SLEEP LEVEL oraz 4025 WAKE-UP
DEV.
DI1(INV) Funkcja jest wigczana/wytgczana poprzez wejscie cyfrowe |-1
DI1.1 = wylaczona, 0 = wigczona.
Wewnetrzne kryteria uspienia ustawiane parametrami 4023
PID SLEEP LEVEL oraz 4025 WAKE-UP DEV nie sg
obowigzujgce. Parametry start uSpienia oraz opdznienie
zatrzymania: 4024 PID SLEEP DELAY oraz 4026 WAKE-
UP DELAY sg obowigzujgce.
DI2(INV) Patrz wybér DI1(INV). -2
DI3(INV) Patrz wybor DI1(INV). -3
DI4(INV) Patrz wybér DI1(INV). -4
DI5(INV) Patrz wybor DI1(INV). -5
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Wszystkie parametry

Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/lFbEq
4023 PID SLEEP Definiuje limit starowy dla funkcji uspienia. Jezeli predkos¢ (0.0 Hz /
LEVEL silnika jest ponizej ustawionego poziomu (4023) przez czas |0 rpm
dtuzszy niz czas opdznienia uspienia (4024), naped
przetgcza sie w tryb uspienia: silnik jest zatrzymany a na
panelu sterowania pojawia sie alarm PID SLEEP (2018).
Parametr 4022 SLEEP SELECTION musi by¢ ustawiony
na INTERNAL.
t
Sprzezenie proces. PID ' ' Opé6z. wybudzenia
pree P ' L (4026)
1' «—n
Odchylenie poz. | '
Zadl  wybudzonia (4825)1 . :
— — >t
| Po7iom wjscia PID S L
t.q = Opdzn.uspienia : : Panel .
(341024) : : , sterowania: |
JSbg, bd ‘ PID SLEEP
: Lo ' —
|Poziom _\ . :
uspienia \ |
(4023) |
Stop Start >t
0.0...500.0 Hz / |Poziom startowy u$pienia 1=0.1Hz
0...30000 rpm 1 rpm
4024 PID SLEEP Definiuje opdznienie dla funkcji startu uspienia. Patrz 60.0s
DELAY parametr 4023 PID SLEEP LEVEL. Gdy predko$é silnika
spada ponizej poziomu uspienia, licznik uruchomiony. Gdy
predkosc¢ silnika przewyzsza poziom uspienia, licznik jest
kasowany.
0.0...3600.0 s |Opodznienie startu uspienia. 1=0.1s




270 Sygnaty biezgce i parametry

Wszystkie parametry

Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/lFbEq
4025 WAKE-UP DEV |Definiuje odchylenie wybudzenia dla funkcji u$pienia. 0
Naped wybudza sie jezeli odchylenie aktualnej warto$ci
procesowej od wartosci zadanej PID przekracza ustawiong
wartos¢ odchylenia wybudzenia (4025) przez czas dtuzszy
niz opdznienie wybudzenia (4026). Poziom wybudzenia
zalezy od nastaw parametru 4005 ERROR VALUE INV.
Jezeli parametr 4005 jest ustawiony ustawiony na O:
Poziom wybudzenia = Warto$¢ zadana PID (40710) - Odchyl.
wybudzenia (4025).
Jezeli parametrr 4005 jest ustawiony ustawiony na 1:
Poziom wybudzenia = Warto$¢ zadana PID (4070) +
Odchyl. wybudzenia (4025)
A Poz wybudzenia
4025 gdy 4005 =1
Zadawanie
" t 4025 Poz. wybudzenia
77777 f gdy 4005 =0
>
Patrz takze wykres dla parametru 4023 PID SLEEP LEVEL.
X...X Jednostka i zakres zdefiniowane sg przez parametry 4026
WAKE-UP DELAY oraz 4007 UNIT SCALE.
4026 WAKE-UP Definiuje opdznienie wybudzenia dla funkcji uspienia. Patrz |0.50 s
DELAY parametr 4023 PID SLEEP LEVEL.
0.00...60.00 s |Opdznienie wybudzenia 1=0.01s
4027 PID 1 PARAM |Definiuje zrédto z ktérego naped odczytuje sygnat wyboru |SET 1
SET pomiedzy zestawem parametréw PID 1i PID 2.
Zestaw par. PID 1 jest definiowany przez par. 4001...4026.
Zestaw par. PID 2 jest definiowany przez par. 4101...4126.
SET 1 Zestaw PID 1 jest aktywny. 0
DI1 Wejscie cyfrowe DI1. 1 = PID SET 2, 0 = PID SET 1. 1
DI2 Patrz wybér DI1. 2
DI3 Patrz wybor DI1. 3
Dl4 Patrz wybér DI1. 4
DI5 Patrz wybor DI1. 5
SET 2 Zestaw PID 2 jest aktywny. 7
TIMED FUNC 1 |Czasowe sterowanie PID SET 1/2. Funkcja czasowa 1 8
nieaktywna = PID SET 1; funkcja czasowa 1 aktywna = PID
SET2. Patrz grupa parametréw 36 FUNKCJE CZASOWE.
TIMED FUNC 2 |Patrz wybér TIMED FUNC 1. 9
TIMED FUNC 3|Patrz wybor TIMED FUNC 1. 10
TIMED FUNC 4 |Patrz wybér TIMED FUNC 1. 11
DI1(INV) Wejscie cyfrowe DI1 w trybie odwréconym. 0 = PID SET 2, |-1

1=PID SET 1.
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/lFbEq
DI2(INV) Patrz wybér DI1(INV). -2
DI3(INV) Patrz wyboér DI1(INV). -3
DI4(INV) Patrz wybér DI1(INV). -4
DI5(INV) Patrz wyboér DI1(INV). -5

41 PROCESOWY Sterowanie procesowe PID (PID1) zestaw 2 nastaw

PID NAST. 2 parametrow. Patrz sekcja Regulacja PID na stronie 7148.

4101 GAIN Patrz parametr 4007 GAIN.

4102 [I_I\IIR'AEEGRATION Patrz parametr 4002 INTEGRATION TIME.

4103 'I[')I%/IFEVATION Patrz parametr 4003 DERIVATION TIME.

4104 PID DERIV Patrz parametr 4004 PID DERIV FILTER.

FILTER

4105 ERROR Patrz parametr 4005 ERROR VALUE INV.
VALUE INV

4106 UNITS Patrz parametr 4006 UNITS.

4107 UNIT SCALE |Patrz parametr 4007 UNIT SCALE.

4108 0% VALUE Patrz parametr 4008 0% VALUE.

4109 100% VALUE |Patrz parametr 4009 100% VALUE.

4110 SET POINT Patrz parametr 4070 SET POINT SEL.

SEL

4111 INTERNAL Patrz parametr 4011 INTERNAL SETPNT.
SETPNT

4112 SETPOINT Patrz parametr 4012 SETPOINT MIN.
MIN

4113 SETPOINT Patrz parametr 4013 SETPOINT MAX.
MAX

4114 FBK SEL Patrz parametr 4014 FBK SEL.

4115 FBK Patrz parametr 4015 FBK MULTIPLIER.
MULTIPLIER

4116 ACT1 INPUT |Patrz parametr 4016 ACT1 INPUT.

4117 ACT2 INPUT |Patrz parametr 4017 ACT2 INPUT.

4118 ACT1 Patrz parametr 4018 ACT1 MINIMUM.
MINIMUM

4119 ACT1 Patrz parametr 4019 ACT1 MAXIMUM.
MAXIMUM

4120 ACT2 Patrz parametr 4020 ACT2 MINIMUM.
MINIMUM

4121 ACT2 Patrz parametr 4021 ACT2 MAXIMUM.
MAXIMUM

4122 SLEEP Patrz parametr 4022 SLEEP SELECTION.
SELECTION

4123 PID SLEEP Patrz parametr 4023 PID SLEEP LEVEL.
LEVEL

4124 PID SLEEP Patrz parametr 4024 PID SLEEP DELAY.
DELAY
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Wszystkie parametry

Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/lFbEq
4125 WAKE-UP DEV |Patrz parametr 4025 WAKE-UP DEV.
4126 WAKE-UP Patrz parametr 4026 WAKE-UP DELAY.
DELAY
42 ZEW | KOR PID |Regulacja zewn. / Korekcja PID (PID2). Patrz sekcja
Regulacja PID na stronie 148.
4201 GAIN Patrz parametr 4007 GAIN.
4202 1I_I\III\'I;IEGRATION Patrz parametr 4002 INTEGRATION TIME.
4203 _III_)EAREIVATION Patrz parametr 4003 DERIVATION TIME.
4204 PID DERIV Patrz parametr 4004 PID DERIV FILTER.
FILTER
4205 ERROR Patrz parametr 4005 ERROR VALUE INV.
VALUE INV
4206 UNITS Patrz parametr 4006 UNITS.
4207 UNIT SCALE |Patrz parametr 4007 UNIT SCALE.
4208 0% VALUE Patrz parametr 4008 0% VALUE.
4209 100% VALUE |Patrz parametr 4009 100% VALUE.
4210 gEE POINT Patrz parametr 4010 SET POINT SEL.
4211 INTERNAL Patrz parametr 4071 INTERNAL SETPNT.
SETPNT
4212 SIIIEI:II-POINT Patrz parametr 4012 SETPOINT MIN.
4213 SETPOINT Patrz parametr 4013 SETPOINT MAX.
MAX
4214 FBK SEL Patrz parametr 4014 FBK SEL.
4215 FBK Patrz parametr 4015 FBK MULTIPLIER.
MULTIPLIER
4216 ACT1 INPUT |Patrz parametr 4016 ACT1 INPUT.
4217 ACT2 INPUT |Patrz parametr 4017 ACTZ2 INPUT.
4218 ACT1 Patrz parametr 4018 ACT1 MINIMUM.
MINIMUM
4219 ACT1 Patrz parametr 4079 ACT1 MAXIMUM.
MAXIMUM
4220 ACT2 Patrz parametr 4020 ACT2 MINIMUM.
MINIMUM
4221 ACT2 Patrz parametr 4021 ACT2 MAXIMUM.
MAXIMUM
4228 ACTIVATE Wybor zrédta dla zewnetrznego sygnatu aktywacji funkcji  |NOT SEL
PID. Parametr 4230 TRIM MODE musi by¢ ustawiony NOT
SEL.
NOT SEL Brak wyboru zewnetrznej aktywaciji sterowania PID 0
DI1 Wejscie cyfrowe DI1. 1 = aktywne, 0 = nieaktywne 1
DI2 Patrz wybor DI1. 2
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/FbEq
DI3 Patrz wybor DI1. 3
Dl4 Patrz wybér DI1. 4
DI5 Patrz wybor DI1. 5
DRIVE RUN Aktywacja przy starcie napedu. Start (bieg napedu) = 7
aktywne.
ON Aktywacja przy wi. zasilania. Zasilanie wigczone (naped 8
zasilony) = aktywne.
TIMED FUNC 1 | Aktywacja poprzez funkcje czasowq. Funkcja czasowa 1 9
aktywna = sterowanie PID aktywne. Patrz grupy
parametrow 36 FUNKCJE CZASOWE.
TIMED FUNC 2 |Patrz wybér TIMED FUNC 1. 10
TIMED FUNC 3 |Patrz wybér TIMED FUNC 1. 11
TIMED FUNC 4 |Patrz wybér TIMED FUNC 1. 12
DI1(INV) Wejscie cyfrowe DI1 w trybie odwréconym. 0 = aktywne, 1 = |-1
nieaktywne.
DI2(INV) Patrz wybér DI1(INV). -2
DI3(INV) Patrz wybér DI1(INV). -3
DI4(INV) Patrz wybér DI1(INV). -4
DI5(INV) Patrz wybér DI1(INV). -5
4229 OFFSET Definiuje przesuniecie dla wyscia zewn. regulatora PID. 0.0%
Gdy aktywowany jest regulator PID, wartos¢ poczatkowa
jest rowana wartosci przesuniecia. Gdy regulator PID jest
wytgczany wyjscie regulatora jest kasowane do wartosci
przesuniecia. Parametr 4230 TRIM MODE musi by¢
ustawiony na NOT SEL.
0.0...100.0% |Warto$¢ w procentach 1=0.1%
4230 TRIM MODE |Aktywuje funkcje dostrojenia i wybiera pomiedzy NOT SEL
dostrajaniem bezposrednim i proporcjonalnym. Uzywajgc
dostrajania mozliwa jest kombinacja wspétczynnika
korekcyjnego z sygnatem zadawania napedu. Patrz sekcja
Dostrojenie zadawania na stronie 127.
NOT SEL Nie wybrano funkcji dostrajania 0
PROPORTION |[Aktywna. Wspotczynnik dostrajania jest proporcjonalny do |1
AL zadawania w obr/min / Hz przed dostrajaniem (REF1).
DIRECT Aktywna. Wspotczynnik dostrajania jest powigzany z 2
ustalonym maksymalnym limitem uzywanym w petli
sterowania (maks. predkos¢, czestotliwos¢ lub moment).
4231 TRIM SCALE |Definiuje mnoznik dla funkcji dostrajania. Patrz sekcja 0.0%
Dostrojenie zadawania na stronie 127.
-100.0...100.0% | Mnoznik 1=0.1%
4232 CORRECTION [Wybiera zadawanie dostrajania. Patrz sekcja Dostrojenie  |PID2REF
SRC zadawania na stronie 127.
PID2REF Zadawanie PID2 wybrane parametrem 4210 (tj. wartosc 1
sygnatu 0729 PID 2 SETPNT )
PID20OUTPUT |Wyjscie PID2 tj. warto$¢ sygnatu 0127 PID 2 OUTPUT 2
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/FbEq
4233 TRIM Wybiera czy dostrajanie jest uzyte dla korygowania SPEED/F
SELECTION  |zadawania predkosci lub momentu. Patrz sekcja REQ
Dostrojenie zadawania na stronie 127.
SPEED/FREQ |Dostrojenie zadawania predkosci. 0
TORQUE Dostrojenie zadawania momentu (tylko dla REF2 (%)) 1
43 STER. Sterowanie hamulcem mechanicznym. Patrz sekcja
HAMULCEM MECH. | sterowanie hamulcem mechanicznym na stronie 156.
4301 BRAKE OPEN |Definiuje opdznienie otwarcia hamulca (= opdznienie 0.20 s
DLY pomiedzy wewnetrzng komendg otwarcia hamulca a
uwolnieniem sterowania predko$ci silnika). Licznik
opoOznienia startuje gdy prgd/moment/predkos¢ wzrosnie to
poziomu wymaganego przy zwolnieniu hamulca (parametr
4302 BRAKE OPEN LVL lub 4304 FORCED OPEN LVL) i
silnik zostanie namagnesowany. Réwnoczesnie ze startem
licznika, funkcja obstugi hamulca zasila wyjscie przekaznika
sterujgcego hamulcem i hamulec zaczyna sie otwierac.
0.00...2.50 s Czas opdznienia 1=0.01s
4302 BRAKE OPEN |Definiuje startowy moment/prad silnika przy zwolnieniu 100%
LVL hamulca. Po starcie prad/moment jest zablokowany do
nastawionej wart., dopoki silnik nie jest namagnesowany.
0.0...180.0% |Wartos¢ w procentach znamionowego momentu Ty (w ster. |1 =0.1%
wektorowym) lub znamionowy prad Iy (w ster. skalarnym).
Tryb ster. jest wybierany par. 9904 MOTOR CTRL MODE.
4303 BRAKE Definiuje predko$c¢ przy ktorej zamykany jest hamulec. Po  |4.0%
CLOSELVL  |komendzie stop hamulec jest zamkniety gdy predkosé
spada ponizej ustawionej wartos$ci.
0.0...100.0% |Warto$¢ w procentach maksymailnej czestotliwosci (w ster. |1 =0.1%
skalarnym) lub maksymalnej predko$ci (w ster. wktorowym).
Jezeli wartos¢ parametru jest ustawiona na zero to funkcja
jest wytgczona. Tryb sterowania jest wybierany parametrem
9904 MOTOR CTRL MODE.
4304 FORCED Definiuje predkosé przy ktdrej otwierany jest hamulec. Nastawa [ 0.0 =
OPEN LVL parametru jest nadrzedna dla nastaw parametru 4302 BRAKE |NOT SEL
OPEN LVL. Po starcie, predko$¢ napedu jest zablokowana do
nastawionej wartosci, dopoki silnik nie jest namagnesowany.
Zadaniem tego parametru jest wygenerowanie
wystarczajgcego momentu startowego aby zapobiec obracaniu
sie silnika w niewtasciwym kierunku z powodu obcigzenia
silnika.
0.0 = NOT SEL [Warto$¢ w procentach maksymailnej czestotliwosci (w ster. |1 =0.1%
0.0...100.0%  |skalarnym) lub maksymalnej predkosci (w ster. wktorowym).
Jezeli wartos¢ parametru jest ustawiona na zero to funkcja
jest wytgczona. Tryb sterowania jest wybierany parametrem
9904 MOTOR CTRL MODE.
4305 BRAKE MAGN |Definiuje czas magnesowania silnika. Po starcie 0=NOT
DELAY prad/moment/predko$¢ napedu jest zablokowany do SEL

wartosci zdefiniowanej przez parametr 4302 BRAKE OPEN
LVL lub 4304 FORCED OPEN LVL dla nastawy czasu.
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0 =NOT SEL |Czas magnesowania. Jezeli warto$¢ parametru jest 1=1ms
0...10000 ms | nastawiona na zero, funkcja wytgczona.

4306 RUNTIME Definiuje predkos¢ dla zamkniecia hamulca. Gdy 0.0 =
FREQ LVL czestotliwosé spada ponizej ustawionego poziomu podczas | NOT SEL

biegu, hamulec jest zamkniety. Hamulec jest otwierany gdy
wymagania ustawione przez par. 43017...4305 sg spetnione.
0.0 = NOT SEL |Warto$¢ w procentach maksymalnej czestotliwosci (w ster. ({1 =0.1%
0.0...100.0% skalarnym) lub maksymalnej predkosci (w ster.
wektorowym). Jezeli wartos¢ parametru jest ustawiona na
zero to funkcja jest wytgczona. Tryb sterowania jest
wybierany parametrem 9904 MOTOR CTRL MODE.

4307 BRK OPEN Wybér momentu (w ster. wektorowym) lub prgdu (w ster. PAR 4302

LVL SEL skalarnym) podawanego przy zwolnieniu hamulca.
PAR 4302 Uzyta jest wartos¢ parametru 4302 BRAKE OPEN LVL. 1
MEMORY Uzyta jest wartos¢ momentu (w ster. wektorowym) lub 2
warto$¢ pradu (w ster. skalarnym) zapisana w parametrze
0179 BRAKE TORQUE MEM .
Uzyteczna cecha w aplikacjach gdzie wymagany jest
poczgtkowy moment aby zapobiec niezamierzonemu
ruchowi podczas zwalniania hamulca.

50 ENKODER Podtagczenie enkodera.

Wiecej informacji mozna uzyska¢ w podreczniku MTAC-01
pulse encoder interface module user’s manual
(BAFE68591091 [English]).

5001 PULSE NR Okreslenie liczby impulséw enkodera na jeden obrét. 1024 ppr
32...16384 ppr |Liczba impulséw na obroét [pulses per round (ppr)] 1=1ppr

5002 ENCODER Aktywacja enkodera. DISABLE
ENABLE
DISABLE Nieaktywny 0
ENABLE Aktywny 1

5003 ENCODER Definiuje zachowanie napedu jezeli zostanie wykryty btgd w | FAULT
FAULT komunikacji pomiedzy enkoderem a modutem interfejsu

enkodera lub pomiedzy modutem a przemiennikiem.
FAULT Naped zostaje zatrzymany na btgd ENCODER ERR (0023). |1
ALARM Przemiennik generuje alarm ENCODER ERROR (2024). 2
5010 Z PLS ENABLE |Aktywacja zerowego impulsu enkodera (Z). Zerowy impuls |DISABLE
jest uzywany do kasowania pozyciji.
DISABLE Nieaktywny 0
ENABLE Aktywny 1

5011 POSITION Aktywacja kasowania pozyciji. DISABLE
RESET
DISABLE Nieaktywna 0
ENABLE Aktywna 1
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51 ZEW. MODUL Parametry te muszg by¢ nastawiane tylko gdy

KOMUNIKACJI zainstalowany jest modut adaptera (opcja) i aktywowany
przy pomocy parametru 9802 COMM PROT SEL. Wiecej
informacji patrzpodrecznik uzytkownika modutu oraz
rozdziat Sterowanie z uzyciem modutu magistrali na stronie
325. Nastawy tych parametrow pozostang takie same
pomimo zmiany makroaplikacji.
Uwaga: W module adapteru numerem tej grupy
parametréw jest 1.

5101 FBATYPE Wyswietla typ podtgczonego modutu adaptera magistrali.

NOT DEFINED |Modut magistrali jest nie wykryty, lub nie jest wtasciwie 0
podtgczony lub parametr 9802 COMM PROT SEL nie jest
ustawiony na EXT FBA.

PROFIBUS-DP |Modut adaptera Profibus 1

CANopen Modut adaptera CANopen 32

DEVICENET Modut adaptera DeviceNet 37

5102 FB PAR 2 Te parametry sg specyficzne dla modutu adaptera, patrz
podrecznik uzytkownika modutu. Nalezy zauwazy¢, ze nie
5126 FB PAR 26 wszystkie te parametry sg zawsze widoczne.

5127 FBA PAR Zatwierdza zmiany w nastawach konfiguracyjnych

REFRESH parametrow modutu adaptera. Po odswiezeniu, wartosé
automatycznie powraca na DONE.

DONE Odswiezanie wykonane 0

REFRESH Odswiezanie 1

5128 FILE CPIFW |WysSwietla wersje tabeli parametréw pliku odwzorowania

REV modutu adaptera magistrali przechowywanego w pamieci
przemiennika. Format wyglgda nastepujgco: xyz, gdzie:
* X = numer gtéwnej wersji
* y = numer podstawowej wersji
* X = zmiany.

0000...FFFF Wersja tabeli parametrow 1=1

hex

5129 FILE CONFIG |Wyswietla kod typu napedu pliku odwzorowania modutu

ID adaptera magistrali przechowywany w pamieci
przemiennika.

0...65535 Kod typu napedu pliku odwzorowania modutu adaptera 1=1
magistrali

5130 FILE CONFIG |Wyswietla kod typu napedu pliku odwzorowania modutu
REV adaptera magistrali przechowywany w pamieci
przemiennika w formacie dziesietnym.
Przyktad: 1 = wersja 1.
0...65535 Wersja pliku odwzorowania 1=1
5131 FBA STATUS |Wyswietla stan komunikacji dla modutu adaptera magistrali.
IDLE Adapter jest nieskonfigurowany. 0
EXECUT INIT |Inicjalizacja adaptera. 1
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TIME OUT Przekroczenie czasu w komunikacji pomiedzy adapterem a |2
przemiennikiem.
CONFIG Btad konfiguracji adaptera: Gtéwna lub podstawowa wersja |3
ERROR kodu wspélnej wersji programu w module adaptera
magistrali nie jest wersjg wymagang przez modut (patrz par.
5132 FBA CPI FW REV) lub zapis pliku odwzorowujgcego
nie powiddt sie wiecej niz trzy razy.
OFF-LINE Adapter jest off-line. 4
ON-LINE Adapter jest on-line. 5
RESET Adapter przeprowadza reset. 6
5132 FBA CPIFW |Wyswietla wersje wspdlnego programu modutu adaptera w
REV formacie axyz, gdzie:
* a = numer gtbwnej wers;ji
* Xy = numery wersji podstawowej
sz =zmiany.
Przyktad: 190A = wersja 1.90A
Wersja wspolnego programu modutu adaptera. 1=1
5133 FBA APPL FW |Wyswietla wersje programu aplikacyjnego modutu adaptera
REV w formacie axyz, gdzie:
* a = numer gtdbwnej wersji
* Xy = numery wersji podstawowej
* z =zmiany.
Przyktad: 190A = wersja 1.90A
Wersja programu aplikacyjnego modutu adaptera 1=1
52 KOMUNIK Z Nastawy komunikaciji dla portu panelu sterowania w
PANELEM mieszczacego sie w przemienniku
5201 STATION ID Definiuje adres przemiennika. Dwie jednostki o tym samym |1
adresie nie mogg by¢ jednoczesnie podtgczone.
1...247 Adres 1=1
5202 BAUD RATE Definiuje szybkosc¢ transmisji po tgczu. 9.6 kb/s
1.2 kb/s 1.2 kbit/s 1=
2.4 kbls 2.4 kbit/s 0.1 kbit/s
4.8 kb/s 4.8 kbit/s
9.6 kb/s 9.6 kbit/s
19.2 kb/s 19.2 kbit/s
38.4 kb/s 38.4 kbit/s
57.6 kb/s 57.6 kbit/s
115.2 kb/s 115.2 kbit/s
5203 PARITY Definiuje uzycie bitu/bitdw parzystosci i stopu. Te same 8 NONE 1
nastawy muszg by¢ uzyte we wszystkich stacjach na tgczu.
8 NONE 1 8 bitébw danych, brak bitu parzystosci, jeden bit stopu 0
8 NONE 2 8 bitéw danych, brak bitu parzysto$ci, dwa bity stopu 1
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8 EVEN 1 8 bitéw danych, bit parzystos$ci, jeden bit stopu 2
8 ODD 1 8 bitéw danych, bit nieparzystosci, jeden bit stopu 3
5204 OK Liczba waznych komunikatéw otrzymanych przez przemiennik. |0
MESSAGES Podczas normalnej pracy, liczba ta stale wzrasta.
0...65535 Liczba komunikatéw 1=1
5205 PARITY Liczba znakow z btedem parzystosci otrzymana z tgcza 0
ERRORS Modbus. Jezeli liczba ta jest duza, sprawdzié czy nastawy
parzysto$ci urzadzen podt. do magistrali sg takie same.
Uwaga: Wysoki poziom zaktdcen elektromagnetycznych
generuje bfedy.
0...65535 Liczba znakow 1=1
5206 FRAME Liczba znakéw z btedem ramkowania otrzymana poprzez tgcze |0
ERRORS Modbus. Jezeli liczba ta jest duza, sprawdzi¢ czy nastawy dla
predkosci kom. urzadzen podt. do magistrali sg takie same.
Uwaga: Wysoki poziom zaktocen elektromagnetycznych
generuje btedy.
0...65535 Liczba znakow 1=1
5207 BUFFER Liczba znakow ktore przepetniajg bufor, tj. liczba znakéw ktére |0
OVERRUNS przekroczyty maks. dtugos¢ komunikatu, 128 bajtow.
0...65535 Liczba znakow 1=1
5208 CRC ERRORS |Liczba komunikatéw z btedem CRC (cyclic redundancy check) |0
otrzymanych przez przemiennik. Jezeli liczba jest duza,
sprawdzi¢ obliczenia dla CRC pod katem btedow.
Uwaga: Wysoki poziom zaktécen elektromagnetycznych
generuje btedy.
0...65535 Liczba komunikatéw 1=1
53 PROTOKOL EFB |Nastawy potgczenia wewnetrznej magistrali. Patrz rozdziat
Sterowanie z uzyciem wewnetrznej magistrali na stronie
301.
5302 EFB STATION |Definiuje adres urzadzenia. Dwie jednostki o tym samym 1
ID adresie nie moga by¢ jednoczesnie podtaczone.
0...247 Adres 1=1
5303 EFB BAUD Definiuje szybkosc¢ transmisji po taczu. 9.6 kb/s
RATE
1.2 kb/s 1.2 kbit/s 1=
2.4 kbls 2.4 kbit/s 0.1 kbit/s
4.8 kb/s 4.8 kbit/s
9.6 kb/s 9.6 kbit/s
19.2 kb/s 19.2 kbit/s
38.4 kb/s 38.4 kbit/s
57.6 kb/s 57.6 kbit/s
115.2 kb/s 115.2 kbit/s
5304 EFB PARITY |Definiuje uzycie bitu/bitow parzystosci i stopu oraz dtugosci |8 NONE 1

danych. Te same nastawy muszg by¢ uzyte we wszystkich
stacjach na fgczu.
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8 NONE 1 Brak bitu parzystosci, jeden bit stopu, 8 bitdw danych 0
8 NONE 2 Brak bitu parzystosci, dwa bity stopu, 8 bitéw danych 1
8 EVEN 1 Bit parzystosci, jeden bit stopu, 8 bitow danych 2
8 ODD 1 Bit nieparzystosci, jeden bit stopu, 8 bitow danych 3
5305 EFB CTRL Wybér profilu komunikacyjnego. Patrz sekcja Profile ABB DRV
PROFILE komunikacyjne na stronie 315. LIM
ABB DRV LIM |Profil ABB Drive limited 0
DCU PROFILE |Profil DCU 1
ABB DRV Profil ABB Drives 2
FULL
5306 EFB OK Liczba waznych komunikatéw otrzymanych przez 0
MESSAGES przemiennik. Podczas normalnej pracy, liczba ta stale
wzrasta.
0...65535 Liczba komunikatow. 1=1
5307 EFB CRC Liczba komunikatéow z btedem CRC (cyclic redundancy 0
ERRORS check = cykliczna kontrola nadmiarowa) otrzymanych przez
przemiennik. Jezeli liczba jest duza, sprawdzi¢ obliczenia
dla CRC pod katem bteddw.
Uwaga: Wysoki poziom zaktdcen elektromagnetycznych
generuje btedy.
0...65535 Liczba komunikatéw 1=1
5310 EFB PAR 10 Wybor parametru mapowanego do rejestru Modbusa 0
40005.
0...65535 Indeks parametru 1=1
5311 EFB PAR 11 Wybor parametru mapowanego do rejestru Modbusa 0
40006.
0...65535 Indeks parametru 1=1
5312 EFB PAR 12 Wybor parametru mapowanego do rejestru Modbusa 0
40007.
0...65535 Indeks parametru 1=1
5313 EFB PAR 13 Wybor parametru mapowanego do rejestru Modbusa 0
40008.
0...65535 Indeks parametrux 1=1
5314 EFB PAR 14 Wybor parametru mapowanego do rejestru Modbusa 0
400009.
0...65535 Indeks parametru 1=1
5315 EFB PAR 15 Wybor parametru mapowanego do rejestru Modbusa 0
40010.
0...65535 Indeks parametru 1=1
5316 EFB PAR 16 Wybor parametru mapowanego do rejestru Modbusa 0
40011.
0...65535 Indeks parametru 1=1
5317 EFB PAR 17 Wybor parametru mapowanego do rejestru Modbusa 0

40012.




280 Sygnaty biezgce i parametry

Wszystkie parametry
Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/lFbEq
0...65535 Indeks parametru 1=1

5318 EFB PAR 18 Dla Modbusa: Nastawy dodatkowego opdznienia przed 0
rozpoczeciem przez przemiennik transmitowania
odpowiedzi na zapytanie mastera.

0...65535 Opdznienie w milisekundach 1=1

5319 EFB PAR 19 Stowo Sterujgce profilu ABB Drives (ABB DRV LIM lub ABB {0000 hex
DRV FULL). Kopia stowa sterujgcego magistrali tylko do
odczytu.

0000...FFFF Stowo sterujgce
hex

5320 EFB PAR 20 Stowo stanu profilu ABB Drives (ABB DRV LIM lub ABB 0000 hex
DRV FULL). Kopia stowa stanu magistrali tylko do odczytu.

0000...FFFF Stowo stanu
hex

54 FBA DATAIN Dane przekazywane z przemiennika do konrolera magistrali
przez adapter magistrali. Patrz rozdziat Sterowanie z
uzyciem modutu magistrali na stronie 325.

Uwaga: W module adapteru numerem tej grupy
parametréw jest 3.

5401 FBA DATA IN 1 |Wybor danych transferowanych z przemiennika do
kontrolera magistrali.

0 Nie uzywany
1...6 Stowa danych sterowania i stanu
Nastawy 5401 Stowoo danych
1 Stowo sterujgce
2 REF1
3 REF2
4 Stowo stanu
5 Wartos¢ aktualna 1
6 Wartos¢ aktualna 2
101...9999 Indeks parametru

5402 FBA DATA IN 2 |Patrz 5401 FBA DATA IN 1.

5410 FBA DATA IN |Patrz 5401 FBA DATA IN 1.
10

55 FBA DATA OUT |Dane przekazywane z konrolera magistrali do przemiennika
przez adapter magistrali. Patrz rozdziat Sterowanie z
uzyciem modutu magistrali na stronie 325.

Uwaga: W module adapteru numerem tej grupy
parametréw jest 2.

5501 FBA DATA Wybor danych transferowanych z kontrolera magistrali do
OUT 1 przemiennika.

0 Nie uzywany
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1...6 Stowa danych sterowania i stanu

Nastawy 5501 Stowo danych
Stowo sterujgce
REF1
REF2
Stowo stanu
Warto$¢ aktualna 1
Warto$¢ aktualna 2

ol 0| B[WIN|—

101...9999 Parametry przemiennika

5502 FBA DATA Patrz 5501 FBA DATA OUT 1.
OuUT 2

5510 FBA DATA Patrz 5501 FBA DATA OUT 1.

OuT 10
84 PROG. Programowanie sekwencyjne. Patrz sekcja Programowanie
SEKWENCYJNE sekwencyjne na stronie 165.
8401 SEQ PROG Uaktywnia programowanie sekwencyjne. DISABLE
ENABLE

Jezeli sygnat uaktywnienia programu sekwencyjnego zostat D
utracony, program jest zatrzymany, stan programu
sekwencyjnego (0168 SEQ PROG STATE) jest ustawiony
na 1 oraz wszystkie timery i wyjscia (RO/TO/AQO) sg
ustawione na zero.

DISABLED Zabroniony 0
EXT2 Dozwolony w zewnetrznym miejscu sterowania 2 (EXT2) 1
EXT1 Dozwolony w zewnetrznym miejscu sterowania 1 (EXT1) 2

3

EXT1&EXT2 Dozwolony w zewnetrznych miejscach sterowania 1i 2
(EXT1i EXT2)

ALWAYS Dozwolony w zewnetrznych miejscach sterowania 1 2 4
(EXT1 i EXT2) oraz w sterowaniu lokalnym (LOCAL)
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8402 SEQ PROG Wybor zrédta sygnatu aktywujgcego program sekwencyjny. |NOT SEL
START Gdy progam sekwencyijny jest uaktywniony, program
startuje od poprzedniedno uzywanego stanu.
Jezeli sygnat aktywujgcy program sekwencyjny zostat
utracony, program sekwencyjny jest zatrzymany, a
wszytskie timery i wyjscia (RO/TO/AQO) sg ustawione na
zero. Stan programu sekwencyjnego (0168 SEQ PROG
STATE) pozostaje niezmieniony.
Jezeli wymagany jest start programu sekwencyjnego od
pierwszego stanu, program musi by¢ skasowany za
pomocg parametru 8404 SEQ PROG RESET. Jezeli
zawsze wymagany jest start programu sekwencyjnego od
pierwszego stanu zrédta sygnatéw kasowania i startu
muszg by¢ z tego samego wejscia cyfrowego (8404 i 8402
SEQ PROG START).
Uwaga: Naped nie wystartuje jesli nie zostanie podany
sygnat Zezwolenie na Bieg (1601 RUN ENABLE).
DI1(INV) Program sekwencyjny aktywowany jest przez zanegowane |-1
wejscie cyfrowe DI1. 0 = aktywny, 1 = nieaktywny.
DI2(INV) Patrz wyboér DI1(INV). -2
DI3(INV) Patrz wybor DI1(INV). -3
DI4(INV) Patrz wyboér DI1(INV). -4
DI5(INV) Patrz wybor DI1(INV). -5
NOT SEL Brak sygnatu aktywujgcego program sekwencyjny 0
DI1 Aktywacja programu sekwencyjnego poprzez wejscie 1
cyfrowe DI1. 1 = aktywne, 0 = nieaktywne
DI2 Patrz wybor DI1. 2
DI3 Patrz wybor DI1. 3
Dl4 Patrz wybor DI1. 4
DI5 Patrz wybor DI1. 5
DRIVE START |Aktywacja programu sekwencyjnego przy starcie napedu. |6
TIMED FUNC 1 | Aktywacja programu sekwencyjnego poprzez funkcje 7
czasowg 1. Patrz opis grupy parametrow 36 FUNKCJE
CZASOWE.
TIMED FUNC 2 |Patrz wybér TIMED FUNC 1. 8
TIMED FUNC 3|Patrz wybor TIMED FUNC 1. 9
TIMED FUNC 4 |Patrz wybér TIMED FUNC 1. 10
RUNNING Programowanie sekwencyjne jest zawsze aktywne. 11
8403 SEL(J)SPEROG Wybor zrédta dla sygnatu pauzy porgramu sekwencyjnego. |NOT SEL

Gdy pauza prgramu sekwencyjnego jest uaktywniona
wszystkie timery i wyjscia (RO/TO/AQO) sg zablokowane.
Zmiana stanu programu jest mozliwa tylko poprzez
parametr 8405 SEQ ST FORCE.
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DI1(INV) Sygnat pauzy poprzez odwrocone wejscie cyfrowe DI1. 0 = |-1
aktywny, 1 = nieaktywny.
DI2(INV) Patrz wybér DI1(INV). -2
DI3(INV) Patrz wybér DI1(INV). -3
DI4(INV) Patrz wybér DI1(INV). -4
DI5(INV) Patrz wybér DI1(INV). -5
NOT SEL Brak sygnatu pauzy 0
DI1 Sygnat pauzy poprzez wejscie cyfrowe DI1. 1 = aktywny, 0 = |1
nieaktywny.
DiI2 Patrz wybor DI1. 2
DI3 Patrz wybor DI1. 3
Di4 Patrz wybor DI1. 4
DI5 Patrz wybor DI1. 5
PAUSED Pauza programowania sekwencyjnego aktywna. 6
8404 SEQ PROG Wybor zrédta sygnatu kasowania dla programu NOT SEL
RESET sekwencyjnego. Stan programu sekwencyjnego (0768 SEQ

PROG STATE) jest ustawony na pierwszy stan oraz
wszystkie timery i wyj. (RO/TO/AQO) sg ustawione na zero.

Kasowanie jest mozliwe gdy program sekwencyjny jest

zatrzymany.
DI1(INV) Kasowanie poprzez odwrécone wejscie cyfrowe DI1. 0 = -1
aktywne, 1 = nieaktywne.
DI2(INV) Patrz wyboér DI1(INV). -2
DI3(INV) Patrz wybér DI1(INV). -3
DI4(INV) Patrz wybér DI1(INV). -4
DI5(INV) Patrz wybér DI1(INV). -5
NOT SEL Brak sygnatu kasowania 0
DI1 Kasowanie poprzez wejscie cyfrowe DI1. 1 = aktywne, 0 = |1
nieaktywne.
DI2 Patrz wybor DI1. 2
DI3 Patrz wybor DI1. 3
Dl4 Patrz wybér DI1. 4
DI5 Patrz wybor DI1. 5
RESET Kasowanie. Po kasowaniu warto$¢ automatycznie powraca |6
do ustawienia NOT SEL.
8405 SEQ ST Wymuszenie w programie sekwencyjnym wybranego stanu. | STATE 1
FORCE Uwaga: Wymuszenie stany jest mozliwe gdy program
sekwencyjny jest spauzowany przy pomocy parametru
8403 SEQ PROG PAUSE i ten parametr jest nastawiony na
wybrany stan.
STATE 1 Wymuszenie stanu 1. 1
STATE 2 Wymuszenie stanu 2. 2
STATE 3 Wymuszenie stanu 3. 3
STATE 4 Wymuszenie stanu 4. 4
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STATE 5 Wymuszenie stanu 5. 5
STATE 6 Wymuszenie stanu 6. 6
STATE 7 Wymuszenie stanu 7. 7
STATE 8 Wymuszenie stanu 8. 8

8406 SEQ LOGIC Definiuje zrédto dla wartosci logicznej 1. Wartos¢ logiczna 1 |NOT SEL
VAL 1 jest poréwnywana do logicznej wartosci 2 zdefiniowane;j

parametrem 8407 SEQ LOGIC OPER 1.

Wartosci opreacji logicznych sg uzywane w zmianach

stanu. Patrz opis parametru 8425 ST1 TRIG TO ST 2/ 8426

ST1 TRIG TO ST N wybor LOGIC VAL.
DI1(INV) Wartos¢ logiczna 1 poprzez odwrocone wejscie cyfrowe DI1 |-1
DI2(INV) Patrz wybér DI1(INV). -2
DI3(INV) Patrz wybér DI1(INV). -3
DI4(INV) Patrz wybér DI1(INV). -4
DI5(INV) Patrz wybér DI1(INV). -5
NOT SEL Brak logicznej wartoSci 0
DI1 Wartos¢ logiczna 1 poprzez wejscie cyfrowe DI1. 1
DI2 Patrz wybor DI1. 2
DI3 Patrz wybor DI1. 3
Dl4 Patrz wybor DI1. 4
DI5 Patrz wybor DI1. 5
SUPRV1 Logiczna wartos¢ wedtug parametrow nadzoru 6
OVER 3201...3203. Patrz opis grupy parametréow 32 NADZOR.
SUPRV2 Logiczna wartos¢ wedtug parametrow nadzoru 7
OVER 3204...3206. Patrz opis grupy parametréow 32 NADZOR.
SUPRV3 Logiczna wartos¢ wedtug parametréw nadzoru 8
OVER 3207...3209. Patrz opis grupy parametréow 32 NADZOR.
SUPRV1 Patrz wyboér SUPRV1 OVER. 9
UNDER
SUPRV2 Patrz wybér SUPRV2 OVER. 10
UNDER
SUPRV3 Patrz wybér SUPRV3 OVER. 11
UNDER
TIMED FUNC 1 |Wartos¢ logiczna 1 jest aktywowana przez funkcje czasowg |12

1. Patrz opis grupy parametréw 36 FUNKCJE CZASOWE. 1

= aktywna funkcja czasowa.
TIMED FUNC 2 |Patrz wybér TIMED FUNC 1. 13
TIMED FUNC 3 |Patrz wybér TIMED FUNC 1. 14
TIMED FUNC 4 |Patrz wybér TIMED FUNC 1. 15

8407 gE’CEIIIQ_?GIC Wybér dziatania pomiedzy wartosciami logicznymi dla 1i 2. |NOT SEL

Wartosci operacji logicznych sg uzywane w zmianach
stanu. Patrz opis parametru 8425 ST1 TRIG TO ST 2/ 8426
ST1 TRIG TO ST N . Patrz opis par. LOGIC VAL.
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Wszystkie parametry

Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/lFbEq
NOT SEL Wartosc¢ logiczna 2 (brak poréwnania logicznego) 0
AND Logiczna funkacja: AND 1
OR Logiczna funkacja: OR 2
XOR Logiczna funkacja: XOR 3
8408 \S/ELQZLOGIC Patrz parametr 8406 SEQ LOGIC VAL 1. NOT SEL

Patrz parametr 8406.

8409 SEQ LOGIC Wybér dziatania pomiedzy wartosciami logicznymi dla 3 i NOT SEL

OPER 2 wynikiem operacji logicznej zdefiniowanej parametrem 8407
SEQ LOGIC OPER 1.
NOT SEL Wartosc¢ logiczna 2 (brak poréwnania logicznego) 0
AND Logiczna funkacja: AND 1
OR Logiczna funkacja: OR 2
XOR Logiczna funkacja: XOR 3
8410 \S/ELQSLOGIC Patrz parametr 8406 SEQ LOGIC VAL 1. NOT SEL

Patrz parametr 8406.

8411 SEQ VAL 1 Definiuje gorny limit dla zmiany stanu gdy parametr 8425 |0.0%

HIGH ST1 TRIG TO ST 2 jest ustawiony np. Al 1 HIGH 1.

0.0...100.0% |Wartos$¢ w procentach 1=0.1%
8412 SEQ VAL 1 Definiuje dolny limit dla zmiany stanu gdy parametr 8425 |0.0%

LOW ST1 TRIG TO ST 2 jest ustawiony np. Al 1 LOW 1.

0.0...100.0% |Warto$¢ w procentach 1=0.1%
8413 SEQ VAL 2 Definiuje gorny limit dla zmiany stanu gdy parametr 8425 |0.0%

HIGH ST1 TRIG TO ST 2 jest ustawiony np. Al 2 HIGH 1.

0.0...100.0% |Warto$¢ w procentach 1=0.1%
8414 SEQ VAL 2 Definiuje dolny limit dla zmiany stanu gdy parametr 8425 [0.0%

LOW ST1 TRIG TO ST 2 jest ustawiony np. Al 2 LOW 1.

0.0...100.0% |Wartos$¢ w procentach 1=0.1%
8415 E(\)(((:)LE CNT Aktywacja licznika cykli dla programu sekwencyjnego. NOT SEL

Przyktad: Gdy parametr jest ustawiony ST6 TO NEXT,
liczenie cykli (0771 SEQ CYCLE CNTR) wzrasta za kazdym
razem gdy stan zmienia sie ze stanu 6 do stanu 7.

NOT SEL Zabronione

ST1 TO NEXT |Ze stanu 1 do stanu 2

ST2 TO NEXT |Ze stanu 2 do stanu 3

ST3 TO NEXT |Ze stanu 3 do stanu 4

ST4 TO NEXT |Ze stanu 4 do stanu 5

ST5 TO NEXT |Ze stanu 5 do stanu 6

ST6 TO NEXT |Ze stanu 6 do stanu 7

ST7 TO NEXT |Ze stanu 7 do stanu 8

O|N|oO[g|h~|WIN|[-~]|O

ST8 TO NEXT |Ze stanu 8 do stanu 1
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Wszystkie parametry

Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/lFbEq

ST1TON Ze stanu 1 do stanu n. Stan n jest zdefiniowany parametrem |9
8427 ST1 STATE N.

ST2TON Ze stanu 2 do stanu n. Stan n jest zdefiniowany parametrem |10
8427 ST1 STATE N.

ST3TON Ze stanu 3 do stanu n. Stan n jest zdefiniowany parametrem |11
8427 ST1 STATE N.

ST4TON Ze stanu 4 do stanu n. Stan n jest zdefiniowany parametrem |12
8427 ST1 STATE N.

STS5TON Ze stanu 5 do stanu n. Stan n jest zdefiniowany parametrem |13
8427 ST1 STATE N.

ST6 TON Ze stanu 6 do stanu n. Stan n jest zdefiniowany parametrem |14
8427 ST1 STATE N.

ST7TON Ze stanu 7 do stanu n. Stan n jest zdefiniowany parametrem |15
8427 ST1 STATE N.

ST8 TON Ze stanu 8 do stanu n. Stan n jest zdefiniowany parametrem |16
8427 ST1 STATE N.

8416 CYCLE CNT  |Wybdr zrédta sygnatu dla sygnatu kasowania licznika (0171 |NOT SEL

RST SEQ CYCLE CNTR).

DI1(INV) Kasowanie poprzez odwrécone wejscie cyfrowe DI1. 0 = -1
aktywne 1 = nieaktywne.

DI2(INV) Patrz wybér DI1(INV). -2

DI3(INV) Patrz wybér DI1(INV). -3

DI4(INV) Patrz wybér DI1(INV). -4

DI5(INV) Patrz wybér DI1(INV). -5

NOT SEL Brak sygnatu kasowania 0

DI1 Kasowanie poprzez wejscie cyfrowe DI1. 1 = aktywne, 0 = |1
nieaktywne.

DI2 Patrz wybor DI1. 2

DI3 Patrz wybor DI1. 3

Dl4 Patrz wybér DI1. 4

DI5 Patrz wybor DI1. 5

STATE 1 Kasowanie podczas zmiany stanu do stanu 1. Licznik jest |6
kasowany, gdy stan ten zostat osiggniety.

STATE 2 Kasowanie podczas zmiany stanu do stanu 2. Licznik jest |7
kasowany, gdy stan ten zostat osiggniety.

STATE 3 Kasowanie podczas zmiany stanu do stanu 3. Licznik jest |8
kasowany, gdy stan ten zostat osiggniety.

STATE 4 Kasowanie podczas zmiany stanu do stanu 4. Licznik jest |9
kasowany, gdy stan ten zostat osiggniety.

STATE 5 Kasowanie podczas zmiany stanu do stanu 5. Licznik jest {10
kasowany, gdy stan ten zostat osiggniety.

STATE 6 Kasowanie podczas zmiany stanu do stanu 6. Licznik jest |11

kasowany, gdy stan ten zostat osiggniety.
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Wszystkie parametry

Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/lFbEq

STATE 7 Kasowanie podczas zmiany stanu do stanu 7. Licznik jest |12
kasowany, gdy stan ten zostat osiggniety.

STATE 8 Kasowanie podczas zmiany stanu do stanu 8. Licznik jest |13
kasowany, gdy stan ten zostat osiggniety.

SEQ PROG zrodto sygnatu kasowania zdefinowane przez parametr 14

RST 8404 SEQ PROG RESET

8420 ST1 REF SEL |Wybor zrédta dla zadawania stanu 1 programu 0.0%
sekwencyjnego. Parametr jest uzyty gdy parametr 717103
REF1 SELECT lub 1106 REF2 SELECT jest ustawiony na
SEQ PROG | AlI1+SEQ PROG | AI2+SEQ PROG.
Uwaga: Predkosci state w grupie 12 PREDKOSCI STALE
sg nadpisywane (nadrzedne) nad wybranym zadawaniem
programu sekwencyjnego.

COMM 0136 COMM VALUE 2. Dla skalowania, patrz Skalowanie |-1.3
warto$ci zadanej z magistrali na stronie 310.

Al1/Al12 Zadawanie jest wyliczane zgodnie z ponizszym wzorem: -1.2
REF = Al1(%) - (50% / Al2 (%))

Al1-Al2 Zadawanie jest wyliczane zgodnie z ponizszym wzorem: -1.1
REF = Al1(%) + 50% - Al2(%)

Al1T*AI2 Zadawanie jest wyliczane zgodnie z ponizszym wzorem: -1.0
REF = Al(%) - (Al2(%) / 50%)

Al1+AI2 Zadawanie jest wyliczane zgodnie z ponizszym wzorem: -0.9
REF = Al1(%) + Al2(%) - 50%

DI4U,5D Wejscie cyfrowe DI4: Zwiekszanie zadawania. Wejscie -0.8
cyfrowe DI5: Zmniejszanie zadawania.

DI3U,4D Wejscie cyfrowe DI3: Zwigkszanie zadawania. Wejscie -0.7
cyfrowe Dl4: Zmniejszanie zadawania.

DI3U,4DR Wejscie cyfrowe DI3: Zwigekszanie zadawania. Wejscie -0.6
cyfrowe DI4: Zmniejszanie zadawania.

Al2 JOY Wejscie analogowe Al2 jako joystick. Minimalny sygnat -0.5
wejsciowy obraca silnikiem z maksymalnym zadawaniem w
kierunku "do tytu", maksymalny wejsciowy z maksymalnym
zadawaniem kierunku "do przodu". Minimalne i
maksymalne zadawanie sg zdefiniowane parametrami 77104
REF1 MIN oraz 1105 REF1 MAX. Wiecej informacji patrz
1103 REF1 SELECT wybor Al1/JOYST .

Al1 JOY Patrz wybor Al2 JOY. -0.4

Al2 Wejscie analogowe Al2 -0.3

Al1 Wejscie analogowe Al1 -0.2

KEYPAD Panel sterowania -0.1

0.0...100.0% |Stata predkosc¢ 1=01%

8421 ST1 Wybor startu, stopu i kierunku dla stanu 1. Parametr 7002 |DRIVE

COMMANDS | EXT2 COMMANDS musi byé ustawiony na SEQ PROG.  |STOP
Uwaga: Jezeli wymagana jest zmiana kierunku wirowania,
par. 7003 DIRECTION musi by¢ ustawiony na REQUEST.
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Wszystkie parametry

Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis

DRIVE STOP

Wybieg napedu lub rampy stopu zalezg od nastawy
parametru 2702 STOP FUNCTION.

Def/FbEq
0

START FRW

Kierunek wirowania jest nastawiony "do przodu". Jezeli
naped nie jest jeszcze w biegu, zostanie uruchomiony
wedtug nastaw parametru 27071 START FUNCTION.

START REV

Kierunek wirowania jest nastawiony "do tytu". Jezeli naped
nie jest jeszcze w biegu, zostanie uruchomiony wedtug
nastaw parametru 2707 START FUNCTION.

8422

ST1 RAMP

Wybor rampy czasowej przyspieszania/hamowania dla
stanu 1 programu sekwencyjnego, tj. definiuje tempo
zmiany zadawania.

0.0s

-0.2/-0.1/
0.0...1800.0 s

Czas
Kiedy wartosc jest ustawiona na -0.2 uzyta jest 2 para ramp.
2 Para ramp jest definiowana parametrami 2205...2207.

Kiedy wartosc jest ustawiona na -0.1 uzyta jest 1 para ramp.
1 Para ramp jest definiowana parametrami 2202...2204.

Dla par ramp 1/2, parametr 2201 ACC/DEC 1/2 SEL musi
by¢ ustawiony na SEQ PROG. Patrz takze parametry
2202...2207.

1=01s

8423

ST1 0OUT
CONTROL

Wybor sterowania wyjsciem przekaznika, tranzystora oraz
wyjsciem analogowym dla stanu 1 programu
sekwencyjnego.

Wyjscie przekaznika/tranzystora musi by¢ aktywowane
przez nastawy parametru 7401 RELAY OUTPUT 1/ 1805
DO SIGNAL na SEQ PROG. Sterowanie wyjsciem
analogowym musi by¢ aktywowane poprzez grupe
parametréw 15 WYJSCIE ANALOGOWE.

Wartosci wyjscia analogowego mogg by¢ monitorowane
sygnatem 0770 SEQ PROG AO VAL.

AO=0

R=0,D=1,A0=0

Wyijscie przekaznika jest niewzbudzone (otwarte), wyjscie
tranzystorowe jest wzbudzone i wyj. analogowe jest
wyzerowane.

R=1,D=0,A0=0

Wyijscie przekaznika jest wzbudzone (zamkniete), wyjscie
tranzystora jest niewzbudzone i wyjscie analogowe jest
wyzerowane.

R=0,D=0,A0=0

Wyijscia przekaznika i tranzystora sg niewzbudzone (otwarte) i
wyjscie analogowe jest ustawione na wartos¢ zero.

RO=0,D0=0

Wyjscia przekaznika i tranzystora sg niewzbudzone (otwarte) i
wyj. analogowe jest utrzymane na poprzednio ustawionej wart.

0.4

RO=1,DO=1

Wyjscia przekaznika i tranzystora sg wzbudzone (zamkniete) i
wyj. analogowe jest utrzymane na poprzednio ustawionej wart.

0.3

DO=1

Wyjscie tranzystora jest wzbudzone (zamkniete) i wyjscie
przekaznika jest niewzbudzone. Wyjscie analogowe jest
utrzymane na poprzednio ustawionej wartosci.

0.2

RO=1

Wyjscie tranzystora jest niewzbudzone (otwarte) i wyjscie
przekaznika jest wzbudzone. Wyjscie analogowe jest
utrzymane na poprzednio ustawionej wartosci.

0.1
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Wszystkie parametry
Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/FbEq
AO=0 Wartos¢ wyjscia analogowego jest ustawiona na zero. 0.0

Wyjscia przekaznika i tranzystora sg utrzymane na
poprzednio ustawionej wartosci.

0.1...100.0% |Warto$¢ jest przepisywana do sygnatu 0770 SEQ PROG
AO VAL. Warto$¢ moze by¢ powigzana ze sterowaniem
wyjsciem analogowym AO poprzez nastawe parametru
15601 AO1 CONTENT SEL na wartosc¢ 170 (tj. sygnat 0170
SEQ PROG AO VAL). Wartos¢ AO jest utrzymana do tej
warto$ci dopoki nie zostanie wyzerowana.

8424 ST1 CHANGE |Definiuje czas opdznienia dla stanu 1. Zmiana stanu jest 0.0s

DLY dozwolona gdy czas opdznienie minie. Patrz opis par. 8425
ST1TRIG TO ST 2i8426 ST1 TRIG TO ST N.
0.0...6553.5 s |Czas opOznienia 1=01s
8425 gPZTRIG TO |Wybdr zrédta sygnatu ktéry przetgcza ze stanu 1 na 2. NOT SEL

Uwaga: Zmiana stanu na stan N (8426 ST1 TRIG TO ST N)
ma wyzszy priorytet niz zmiana do nastepnego stanu (8425
ST1 TRIG TO ST 2).

DI1(INV) Zmiana poprzez odwrécone wej. cyfrowe DI1. 0 = aktywna, |-1
1 = niektywna.

DI2(INV) Patrz wybér DI1(INV). -2

DI3(INV) Patrz wybér DI1(INV). -3

DI4(INV) Patrz wybér DI1(INV). -4

DI5(INV) Patrz wybér DI1(INV). -5

NOT SEL Brak sygnatu zmiany. Jezeli nastawa parametru 8426 ST1 |0

TRIG TO ST N jest takze NOT SEL, stan jest utrzymany i
moze by¢ skasowany tylko par. 8402 SEQ PROG START.

DI1 Zmiana poprzez wejscie cyfrowe DI1. 1 = aktywna, 0 = 1
nieaktywna.

DiI2 Patrz wybor DI1. 2

DI3 Patrz wybor DI1. 3

Di4 Patrz wybor DI1. 4

DIS Patrz wybor DI1. 5

Al 1 LOW 1 Zmiana stanu gdy wartos¢ Al1< wartos¢ par. 84712 SEQ 6
VAL 1 LOW.

Al 1 HIGH 1 Zmiana stanu gdy wartos¢ Al1 > wartos¢ par. 8411 SEQ 7
VAL 1 HIGH .

Al 2 LOW 1 Zmiana stanu gdy wartos¢ Al2 < wartos¢ par. 8412 SEQ 8
VAL 1 LOW.

Al 2 HIGH 1 Zmiana stanu gdy wartos¢ Al2 > wartos¢ par. 8411 SEQ 9
VAL 1 HIGH .

Al1 OR 2 LO1 |Zmiana stanu gdy wartos¢ Al1 lub Al2 < par. 8412 SEQ VAL |10
1 LOW.

AIMTLO1AI2HI1 |Zmiana stanu gdy waros¢ Al1 < wartosc¢ par. 8412 SEQ VAL |11
1 LOW iwartos¢ Al2 > wartos¢ par. 8411 SEQ VAL 1 HIGH.
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Wszystkie parametry

Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/lFbEq

AI1LO1 ORDI5 |Zmiana stanu gdy warto$¢ Al1 < wartosc par. 8412 SEQ 12
VAL 1 LOW lub gdy DI5 jest aktywne.

AI2HI1 ORDIS |Zmiana stanu gdy warto$¢ Al2 > wartos¢ par. 8411 SEQ 13
VAL 1 HIGH ub gdy DI5 jest aktywne.

Al 1 LOW 2 Zmiana stanu gdy wartos¢ Al1 < wartos$¢ par. 8414 SEQ 14
VAL 2 LOW.

Al 1 HIGH 2 Zmiana stanu gdy warto$¢ Al1 > wartos¢ par. 8413 SEQ 15
VAL 2 HIGH.

Al 2 LOW 2 Zmiana stanu gdy warto$¢ Al2 < wartosc¢ par. 84714 SEQ 16
VAL 2 LOW.

Al 2 HIGH 2 Zmiana stanu gdy warot$¢ Al2 > warto$¢ par. 8413 SEQ 17
VAL 2 HIGH .

Al1 OR 2 LO2 |Zmiana stanu gdy warto$¢ Al1 lub Al2 < warto$¢ par. 8414 |18
SEQ VAL 2 LOW.

AIMLO2AI2HI2 |Zmiana stanu gdy warto$¢ Al1 < wartos¢ par. 8414 SEQ 19
VAL 2 LOW iwart. Al2 > wart. par. 8413 SEQ VAL 2 HIGH.

AI1LO2 ORDI5 |Zmiana stanu gdy warto$¢ Al1< wartosc¢ par. 8414 SEQ 20
VAL 2 LOW lub gdy DIS jest aktywne.

AI2HI2 ORDI5 |Zmiana stanu gdy wartos¢ Al2 > wartosc¢ par. 8413 SEQ 21
VAL 2 HIGH lub gdy DI5 jest aktywne.

TIMED FUNC 1|Zmiana przy pomocy funkcji czasowej 1. Patrz opis grupy |22
parametréw 36 FUNKCJE CZASOWE.

TIMED FUNC 2 |Patrz wybér TIMED FUNC 1. 23

TIMED FUNC 3 |Patrz wybér TIMED FUNC 1. 24

TIMED FUNC 4 |Patrz wybér TIMED FUNC 1. 25

CHANGE DLY |Zmiana stanu po uptywie czasu op6znienia zdefiniowanego |26
parametrem 8424 ST1 CHANGE DLY.

DI1 OR DELAY |Zmiana stanu po aktywaciji DI1 lub po uptywie czasu 27
opoznienia zdefiniowanego par. 8424 ST1 CHANGE DLY.

DI2 OR DELAY |Patrz wybor DI1 OR DELAY. 28

DI3 OR DELAY |Patrz wybor DI1 OR DELAY. 29

DI4 OR DELAY |Patrz wybor DI1 OR DELAY. 30

DI5 OR DELAY |Patrz wybor DI1 OR DELAY. 31

AlITHI1 ORDLY |Zmiana stanu gdy Al1 > wartos$¢ par. 8411 SEQ VAL 1 32
HIGH lub gdy minat czas zdefiniowany parametrem 8424
ST1 CHANGE DLY.

AI2LO1 ORDLY |Zmiana stanu gdy wartos¢ Al1 < wartos¢ par. 8412 SEQ 33
VAL 1 LOW lub gdy minat czas zdefiniowany parametrem
8424 ST1 CHANGE DLY.

AlITHI2 ORDLY |Zmiana stanu gdy warto$¢ Al1> wartosc¢ par. 8413 SEQ 34

VAL 2 HIGH lub po uptywie czasu opdznienia
zdefiniowanego parametrem 8424 ST1 CHANGE DLY.
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Wszystkie parametry
Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/lFbEq

AI2LO2 ORDLY (Zmiana stanu gdy warto$¢ Al2 < wartosc¢ par. 8414 SEQ 35
VAL 2 LOW lub po uptywie czasu opdznienia
zdefiniowanego parametrem 8424 ST1 CHANGE DLY .

SUPRV1 Wartos¢ logiczna wedtug parametréw nadzoru 32017...3203. |36
OVER Patrz grupa parametréow 32 NADZOR.

SUPRV2 Wartos¢ logiczna wedtug parametréw nadzoru 3204...3206. |37
OVER Patrz grupa parametréw 32 NADZOR.

SUPRV3 Wartosc¢ logiczna wedtug parametréw nadzoru 3207...3209. | 38
OVER Patrz grupa parametrow 32 NADZOR.

SUPRV1 Patrz wybér SUPRV1 OVER. 39
UNDER

SUPRV2 Patrz wybér SUPRV2 OVER. 40
UNDER

SUPRV3 Patrz wybér SUPRV3 OVER. 41
UNDER

SPV10VRORD |Zmiana stanu zgodnie z nadzorowanymi parametrami 42
LY 3201...3203 lub gdy uptynie czas opoznienia zdefiniowany

parametrem 8424 ST1 CHANGE DLY . Patrz grupa
parametréow 32 NADZOR.

SPV20VRORD |Zmiana stanu zgodnie z nadzorowanymi parametrami 43
LY 3204...3206 lub gdy uptynie czas opoznienia zdefiniowany
parametrem 8424 ST1 CHANGE DLY . Patrz grupa
parametréow 32 NADZOR.

SPV30OVRORD |Zmiana stanu zgodnie z nadzorowanymi parametrami 44
LY 3207...3209 lub gdy uptynie czas opoznienia zdefiniowany
parametrem 8424 ST1 CHANGE DLY . Patrz grupa
parametréw 32 NADZOR.

E$V1 UNDORD |Patrz wybér SPV1OVRORDLY. 45
E$V2UNDORD Patrz wybér SPV20VRORDLY. 46
E\I;’VBUNDORD Patrz wybor SPV3OVRORDLY. 47
CNTR OVER |Zmiana stanu gdy wartos¢ licznika przekracza limit 48

zdefiniowany parametrem 7905 COUNTER LIMIT. Patrz
parametry 1904...1911.

CNTR UNDER |Zmiana stanu gdy wartos¢ licznika jest ponizej limitu 49
zdefiniowanego parametrem 1905 COUNTER LIMIT. Patrz
parametry 1904...1911.

LOGIC VAL Zmiana stanu wedtug logicznej operacji zdefiniowanej 50
parametrami 8406...8410

ENTER Zmiana stanu gdy czestotliwosc¢/predkosc wyjsciowa 51

SETPNT napedu wchodzi w obszar zadawania (tj. réznica jest

mniejsza lub réowna 4% maksymalnego zadawania).
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Wszystkie parametry
Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/lFbEq
AT SETPOINT |Zmniana stanu gdy czestotliwos¢/predkos¢ wyj. napedu 52

réwna sie wartosci zadanej (= jest w granicach toleranciji tj.
btad jest mniejszy lub réwny 1% maks. zadawania).

Al1 L1 &DI5 |Zmiana stanu gdy warto$¢ Al1 < wartosc par. 8412 SEQ 53
VAL 1 LOW i gdy DI5 jest aktywne.

AlI2 L2 & DI5 |Zmiana stanu gdy warto$¢ Al1 < wartos¢ par. 8414 SEQ 54
VAL 2 LOW i gdy DIS jest aktywne.

Al1 H1 & DI5 |Zmiana stanu gdy Al1 > warto$¢ par. 8411 SEQ VAL 1 55
HIGH i gdy DI5 jest aktywne.

AlI2 H2 & DI5 |Zmiana stanu gdy Al1 > wartos¢ par. 8413 SEQ VAL 2 56
HIGH i gdy DI5 jest aktywne.

Al1 L1 &DI4 |Zmiana stanu gdy warto$¢ Al1 < wartosc par. 8412 SEQ 57
VAL 1 LOW i gdy DI4 jest aktywne.

AlI2 L2 & DI4  |Zmiana stanu gdy warto$¢ Al1 < wartos¢ par. 8414 SEQ 58
VAL 2 LOW i gdy DI4 jest aktywne.

Al1 H1 & DI4  |Zmiana stanu gdy Al1 > warto$¢ par. 8411 SEQ VAL 1 59
HIGH i gdy DI4 jest aktywne.

Al2 H2 & DI4  |Zmiana stanu gdy Al2 > wartos¢ par. 8413 SEQ VAL 2 60
HIGH i gdy DI4 jest aktywne.

DLY AND DI1 |Zmiana stanu gdy mingt czas zdefiniowany parametrem 61
8424 ST1 CHANGE DLY oraz DI1 jest aktywne.
DLY AND DI2 |Zmiana stanu gdy mingt czas zdefiniowany parametrem 62

8424 ST1 CHANGE DLY oraz DI2 jest aktywne.

DLY AND DI3 |Zmiana stanu gdy mingt czas zdefiniowany parametrem 63
8424 ST1 CHANGE DLY oraz DI3 jest aktywne.

DLY AND DI4 |Zmiana stanu gdy mingt czas zdefiniowany parametrem 64
8424 ST1 CHANGE DLY oraz D4 jest aktywne.

DLY AND DI5 |Zmiana stanu gdy mingt czas zdefiniowany parametrem 65
8424 ST1 CHANGE DLY oraz DI5 jest aktywne.
DLY & AlI2 H2 |Zmiana stanu gdy mingt czas zdefiniowany parametrem 66

8424 ST1 CHANGE DLY wartos¢ Al2 > wartos¢ par. 8413
SEQ VAL 2 HIGH .

DLY & Al2L2 |Zmiana stanu gdy mingt czas zdefiniowany parametrem 67
8424 ST1 CHANGE DLY warto$¢ Al2 < wartosc par. 8414
SEQ VAL 2 LOW.

DLY & Al1 H1 |Zmiana stanu gdy mingt czas zdefiniowany parametrem 68
8424 ST1 CHANGE DLY warto$¢ Al1 > wartos¢ par. 8411
SEQ VAL 1 HIGH .

DLY & Al1 L1 |Zmiana stanu gdy mingt czas zdefiniowany parametrem 69
8424 ST1 CHANGE DLY wartos¢ Al1 < wartos¢ par. 8412
SEQ VAL 1 LOW.

COMM VAL1 |0135 COMM VALUE 1 bit 0. 1 = zmiana stanu. 70
#0
COMM VAL1 |0135 COMM VALUE 1 bit 1. 1 = zmiana stanu. 71

#1
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/lFbEq
COMM VAL1 0135 COMM VALUE 1 bit 2. 1 = zmiana stanu. 72
#2
COMM VAL1 0135 COMM VALUE 1 bit 3. 1 = zmiana stanu. 73
#3
COMM VAL1 0135 COMM VALUE 1 bit 4. 1 = zmiana stanu. 74
#4
COMM VAL1 0135 COMM VALUE 1 bit 5. 1 = zmiana stanu. 75
#5
COMM VAL1 0135 COMM VALUE 1 bit 6. 1 = zmiana stanu. 76
#6
COMM VAL1 0135 COMM VALUE 1 bit 7. 1 = zmiana stanu. 77
#7
AI2H2DI4SV10 |Zmiana stanu zgodnie z parametrami nadzoru 32071...3203 |78

gdy wartos¢ Al2 > wartosci par. 8413 SEQ VAL 2 HIGH
oraz DI4 jest aktywne.
AI2H2DI5SSV10 |Zmiana stanu zgodnie z parametrami nadzoru 32071...3203 |79

gdy warto$¢ Al2 > wartosci par. 8413 SEQ VAL 2 HIGH oraz
DI5 jest aktywne.

STO Zmiana stanu gdy funkcja STO (Safe torque off) zostanie |80
uaktywniona.
STO(-1) Zmiana stanu gdy funkcja STO (Safe torque off) pozostaje |81
nieaktywna i naped pracuje normalnie.
8426 ST1 TRIG TO |Wybdr zrédta dla sygnatu zmiany, ktéry zmienia stan ze NOT SEL
STN stanu 1 do stanu N. Stan N jest definiowany parametrem
8427 ST1 STATE N.
Uwaga: Zmiana stanu na stan N (8426 ST1 TRIG TO ST N)
ma wyzszy priorytet niz zmiana stanu na nastepny (8425
ST1 TRIG TO ST 2).
Patrz parametr 8425 ST1 TRIG TO ST 2.
8427 ST1 STATE N |Definiuje stan N. Patrz parametr 8426 ST1 TRIG TO ST N. |STATE 1
STATE 1 Stan 1 1
STATE 2 Stan 2 2
STATE 3 Stan 3 3
STATE 4 Stan 4 4
STATE 5 Stan 5 5
STATE 6 Stan 6 6
STATE 7 Stan 7 7
STATE 8 Stan 8 8

8430 ST2 REF SEL

8497 ST8 STATEN

Patrz parametry 8420...8427.
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98 OPCJE

Aktywacja zewnetrznej komunikacji szeregowe;j
9802 COMM PROT |Aktywacja zewnetrznej komunikacji szeregowej i wybor NOT SEL
SEL interfejsu.
NOT SEL Brak komunikacji 0
STD MODBUS |Wewnetrzna magistrala. Interfejs: EIA-485 dostepny 1
poprzez opcjonalny Adapter Modbusa FMBA-01
podfgczany jest do ztgcza X3. Patrz rozdziat Sterowanie z
uzyciem wewnetrznej magistrali na stronie 301.
EXT FBA Przemiennik komunikuje sie przez modut adaptera 4
magistrali podtgczany do ztgcza X3 przemiennika. Patrz
takze grupa parametrow 51 ZEW. MODUt KOMUNIKACJI.
Patrz rozdziat Sterowanie z uzyciem modutu magistrali na
stronie 325.
MODBUS Wewnetrzna magistrala. Interfejs: RS-232 (tj. przytacze 10
RS232 panelu sterowania). Patrz rozdziat Sterowanie z uzyciem
modutu magistrali na stronie 325.
99 DANE Wybér jezyka. Wprowadzanie danych silnika.
WEJSCIOWE
9901 LANGUAGE Wybor jezyka dla panelu z funkcjg asystentéw. ENGLISH
Uwaga: W panelu ACS-CP-D z funkcjg asystentow,
dostepne sg nastepujgce jezyki: angielski (0), chinski (1),
koreanski (2) i japonski (3).
ENGLISH Angielski 0
ENGLISH (AM) | Amerykanski angielski 1
DEUTSCH Niemiecki 2
ITALIANO Wihoski 3
ESPANOL Hiszpanski 4
PORTUGUES |Portugalski 5
NEDERLANDS [Holenderski 6
FRANCAIS Francuski 7
DANSK Dunski 8
SUOMI Finski 9
SVENSKA Szwedzki 10
RUSSKI Rosyjski 11
POLSKI Polski 12
TURKCE Turecki 13
CZECH Czeski 14
MAGYAR Wegierski 15
ELLINIKA Grecki 16
9902 APPLIC Wybor makroaplikacii. Patrz rozdziat Makroaplikacje na ABB
MACRO stronie 107. STANDA

RD
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/FbEq
ABB Standardowa makroaplikacja dla aplikacji ze statymi 1
STANDARD predkosciami.
3-WIRE Makroaplik. 3-przewodowa dla aplikacji ze statymi 2

predkosciami.

ALTERNATE |Makroaplik. Alternatywna dla zastosowan do uruchomien |3
do przodu i wstecz

MOTOR POT |[Makroaplik. Potencjometr silnika dla zastosowan 4
sterowania predkoscig sygnatem cyfrowym.

HAND/AUTO |Makroaplik. Reczne/Autoamatyczne jest uzywna gdy dwa |5
zewnetrzne urzgdzenia sterujgce sg podtgczone do
przemiennika:

- Urzadzenie 1 komunikuje sie poprzez interfejs
zdefiniowany przez zewnetrzne miejsce sterowania EXT1.
- Urzadzenie 2 komunikuje sie poprzez interfejs
zdefiniowany przez zewnetrzne miejsce sterowania EXT2.
EXT1 lub EXT2 jest aktywne w danym czasie. Przetgczanie
pomiedzy EXT1/2 poprzez wejscie cyfrowe.

PID CONTROL |Sterowanie PID. Dla aplikacji w ktérych naped steruje 6
wartoscig procesowa. Np. regulacja cisnienia przez
regulacje napedu pompy podnoszgcej cisnienie. Mierzone
ci$nienie oraz wartos¢ zadana ci$nienia sg podtgczone do
przemiennika.

TORQUE Makroaplikacja Sterowanie momentem 8

CTRL

LOAD FD SET |Wartosci parametréw zdefiniowane przez FlashDrop. 31
Podglad parametrow wybierany jest parametrem 16717
PARAMETER VIEW.

FlashDrop jest opcjonalnym urzgdzeniem. FlashDrop
pozwala na szybkie dostosowanie listy parametréw, np.
wybrane parametry mogg zostac ukryte. Wiecej informac;ji
na temat FlashDrop, patrz MFDT-01 FlashDrop user’s
manual (3AFE68591074 [English]).

USER S1 Makro uzytkownika 1 zatadowane do uzytku. Przed zatadowaniem |0

LOAD sprawdzi¢ czy zapisane w makroaplikacji nastawy parametréw
oraz model silnika sg wiasciwe dla danej aplikacji.

USER S1 Zapis Makro uzytkownika 1. Zapisuje biezgce nastawy -1

SAVE parametréw oraz model silnika.

USER S2 Makro uzytkownika 2 zatadowane do uzytku. Przed zatadowaniem |-2

LOAD sprawdzi¢ czy zapisane w makroaplikacji nastawy parametréow
oraz model silnika sg wiasciwe dla danej aplikacji.

USER S2 Zapis Makro uzytkownika 2. Zapisuje biezgce nastawy -3

SAVE parametrow oraz model silnika.

USER S3 Makro uzytkownika 3 zatadowane do uzytku. Przed zatadowaniem |-4

LOAD sprawdzi¢ czy zapisane w makroaplikacji nastawy parametrow
oraz model silnika sg wiasciwe dla danej aplikacji.

gi\EER S3 Zapis Makro Uzytkownika 3. Zapisuje biezgce nastawy -5

parametréw oraz model silnika.
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Wszystkie parametry

Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/lFbEq
9903 MOTOR TYPE |Wybor typu silnika. AM
Nie moze zosta¢ zmieniony podczas pracy napedu.
AM Asynchroniczny silnik. Trojfazowy silnik prgdu 1
przemiennego.
PMSM Silnik z magnesami trwatymi. Trojfazowy silnik 2
synchroniczny z magnesami trwatymi i sinusoidalnym
rozktadem pola.

9904 MOTOR CTRL |Wybor trybu sterowania silnikiem. SCALAR:
MODE FREQ
VECTOR: Tryb bezczujnikowego wektorowego sterowania silnikiem. |1
SPEED Zadawanie 1 = zadawanie predkosci w obr/min (rpm).

Zadawanie 2 = zadawanie predkosci w procentach. 100%
jest bezwzgledng maksymalng predkoscig, rowng wartosci
parametru 2002 MAXIMUM SPEED (lub 2001 MINIMUM
SPEED jezeli warto$¢ bezwzgledna minimalnej predkosci
jest wieksza niz maksymalna wartos¢ predkosci).
VECTOR: Tryb sterowania wektorowego. 2
TORQ Zadawanie 1 = zadawanie predkosci w obr/min (rpm).
Zadawanie 2 = zadawanie momentu w procentach. 100%
jest znamionowym momentem.
SCALAR: Tryb sterowanie skalarnego. 3
FREQ

Zadawanie 1 = zadawanie czestotliwosci w Hz.

Zadawanie 2 = zadawanie czestotliwosci w procentach.
100% jest bezwzgledng maksymalng czestotliwoscia,
réwng wartosci parametru 2008 MAXIMUM FREQ (lub 2007
MINIMUM FREQ jezeli warto$¢ bezwzgledna minimalnej
predkosci jest wieksza niz maksymalna wartos¢ predkosci).
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/lFbEq
9905 MOTOR NOM | Defniuje znamionowe napiecie silnika. Dla silnikow JednostKki
VOLT asynchronicznych musi by¢ ono rowne napieciu na 200V :
znamionowej tabliczce silnika. 230V
Dla silnikéw z magnesami trwatymi, znamionowym
napieciem jest sita przeciwelektromotoryczna (back EMF) | jednostki
przy znamionowej predkosci. E 400 V:
Jezeli napiecie jest podane jako V / obr/min, np 60V na |400V
1000 rpm, napiecie dla znamionowych obrotéw 3000
obr/min wynosi 3 - 60 V =180 V. Jednostki
Przemiennik nie moze zasilac¢ silnika napieciem wyzszym |y 400V:
niz napiecie sieciowe zasilajgce sam przemiennik 460 V
czestotliwosci.
Napiecie wyjsciowe nie jest ograniczone przez znamionowe
napiecie silnika ale rosnie liniowo do poziomu napigcia
wejsciowego (zasilania).
Napiecie wyjsciowe
Napiecie -+ — —
wejsciowe
9905 |
|
' » Czestotliwosc
9907 wyjSciowa
OSTRZEZENIE! Nigdy nie podigczaé silnika do
przemienika ktory jest podtgczony do linii zasilajgce;j
0 hapieciu wyzszym niz znamionowe napiecie silnika.
Jedn. 200 V: Napiecie. 1=1V
115...345V Uwaga: Obcigzenie izolacji silnika zawsze zalezy od
Jedn.E400V |napiecia zasilania przemiennika. Stosuje sie to réwniez do
200...600 V przypadkow gdzie napiecie znamionowe silnika jest nizsze
Jedn. U400 V: |niz napiecie znamionowe i zasilanie przemiennika.
230...690 V
9906 MOTOR NOM | Definiuje znamionowy prad silnika. Musi by¢ rowny wartosci | /oy
CURR pradu z tabliczki znamionowej silnika.
0.2...2.0 - I,y |Prad 1=01A
9907 MOTOR NOM | Definiuje znamionowg czestotliwos$¢ silnika tj. czestotliwos¢ |E: 50.0 Hz
FREQ przy ktorej napiecie wyjsciowe réwna sie znamionowemu | U: 60.0 Hz
napieciu silnika:
Punkt ostabienia pola = Znam. czestotl. * Napiecie
zasil./Znam. nap. silnika
10.0...500.0 Hz | Czestotliwosé 1=0.1Hz
9908 MOTOR NOM | Definiuje znamionowg predkos¢ obrotowg silnika. Musi by¢ |Zalezne
SPEED réwna wartosci predkosci na tabliczce znamionowej silnika. |od typu
50...30000 rpm | Predkosé 1=1rpm
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis

9909 MOTOR NOM
POWER

Definiuje znamionowg moc silnika. Musi by¢ réwna wartosci
mocy na tabliczce znamionowej silnika.

Def/FbEq
Pn

0.2...3.0 - Py kW

Moc

1=
0.1 kw/
0.1 hp

9910 ID RUN

Wybor typu biegu identyfikacyjnego. Podczas identyfikacji,
przemiennik dokonuje pomiaréw aby zidentyfikowac
charakterystyki silnika i stworzy¢ jego model.

OFF/IDM
AGN

OFF/IDMAGN

Nie jest wykonywany ID Run. Przeprowadzane jest
namagnesowanie identyfikujgce w zaleznosci od nastawy
parametru 9904 MOTOR CTRL MODE. Model silnika jest
obliczany przy pierwszym starcie, przez magnesowanie
silnika przez 10 do 15 sek przy zerowej predkosci (silnik nie
wiruje, za wyjatkiem silnika z magnesami trwatymi ktéry
moze obracac sie z niewielkg predkoscig). Obliczenia
modelu sg dokonywane zawsze przy pierwszym starcie
silnika po zmianie parametrow silnika.
« Parametr 9904 = 1 (VECTOR: SPEED) lub 2 (VECTOR:
TORQ): Przeprowadzane jest magnesowanie
identifikacyjne.

» Parametr 9904 = 3 (SCALAR: FREQ): Nie jest
przeprowadzane magnesowanie identifikacyjne.

ON

Bieg ID (ID Run). Gwarantuje mozliwie najlepszg
doktadnos¢ sterowania silnikiem. Czas trwania Biegu ID
wynosi okoto 1 minuty. Bieg ID jest efektywny dla
nastepujgcych warunkow:

* wykorzystywany jest tryb sterowania wektorowego
(parametr 9904 =1 [VECTOR: SPEED] lub 2 [VECTOR:
TORQ)), i

» punkt pracy jest blisko zerowej predkosci i/lub

« warunki pracy wymagaja momentu powyze;j
znamionowego mometu silnika, w szerokim zakresie
predkosci, oraz praca odbywa sie bez wykorzystania
sprzezenia predkosciowego (ij. bez enkodera).

Uwaga: Silnik musi by¢ odsprzegniety od napedzanego

urzadzenia.

Uwaga: Sprawdzi¢ kierunek obrotow silnika przed

wykonaniem Biegu ID. Podczas Biegu ID silnik wiruje w

kierunku "do przodu" .

Uwaga: Jezeli parametry silnika zostaty zmienione po
przeprowadzeniu Biegu ID, nalezy powtérzy¢ Bieg ID.

A OSTRZEZENIE! W czasie BIEGU ID silnik rozpedza
sie do okoto 50...80% predkosci znamionowe.
PRZED PRZYSTAPIENIEM DO BIEGU ID UPEWNIC SIE,
ZE URUCHOMIENIE SILNIKA NIE STWARZA
NIEBEZPIECZENSTWA!
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Nr  Nazwa/Wartos¢ Opis Def/FbEq
9912 MOTOR NOM | Obliczony znamionowy moment silnika w Nm (obliczenia 0
TORQUE bazujg na wartosciach parametréw 9909 MOTOR NOM

POWER oraz 9908 MOTOR NOM SPEED ).

0...3000.0 N-m | Tylko do odczytu. =

0.1 N'm
9913 MOTOR POLE |Obliczona ilos¢ par biegunéw (obliczenia bazujg na 0
PAIRS wartosciach parametréw 9907 MOTOR NOM FREQ oraz
9908 MOTOR NOM SPEED ).
- Tylko do odczytu 1=1
9914 PHASE Odwrdcenie dwoch faz w kablu silnikowym. Umozliwia to NO

INVERSION zmiane kierunku wirowania silnika bez potrzeby zamiany
przewodow fazowych na wyjsciu przemiennika lub skrzynce
przytgczeniowej silnika.

NO Fazy nie odwrdcone. 0

YES Fazy odwrdcone. 1
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Sterowanie z uzyciem wewnetrznej
magistrali

Co zawiera ten rozdziat

W rozdziale tym opisano jak przemiennik moze by¢ sterowany z zewnetrznego
urzgdzenia poprzez sieC przy uzyciu wewnetrznej magistrali.

Przeglad systemu

Przemiennik moze by¢ podtaczony do zewnetrznego systemu sterowania poprzez
adapter magistrali lub wewnetrzng magistrale. Dla sterowania poprzez adapter
magistrali, patrz rodziat Sterowanie z uzyciem modutu magistrali na stronie 325.

Wewnetrzna magistrala uzywa protokot Modbus RTU. Modbus jest protokotem
szergowym, asynchronicznym. Transakcje (obstuga zgdan) sg typu half-duplex.

Potgczenie wewnetrznej magistrali odbywa sie poprzez RS-232 (przytgcze panelu
sterujgcego X2) lub EIA-485 (przytgcze X1 opcjonalnego adaptera FMBA Modbus
podtgczonego do przytgcza przemiennika X3). Maksymalna dtugos¢ kabli
komunikacyjnych z RS-232 jest ograniczona do 3 metréw. Wiecej informacji na temat
modutu Adaptera FMBA Modbus patrz FMBA-01 Modbus adapter module user’s
manual (SAFE68586704 [English]).

RS-232 jest zaprojektowanty dla aplikacji typu point-to-point (pojedynczy master
steruje jednym urzgdzeniem typu slave). EIA-485 jest zaprojektowany dla aplikacji
typu multipoint (pojedynczy master steruje jednym lub wiecej urzgdzeniami typu
slave).
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Kontroler
magistrali

Magistrala

Inne T
H':I urzadzenia
ACS355

Rs-232 1)
przytgcze panelu

Adapter FMBA-01| ElIA-485" | 1) Wewnetrzna magistrala
Modbus X1 (Modbus) potgczenie dla
RS-232 or EIA-485.

Przeptyw danych
-¢—— Stowo sterujgce (CW) ———
<——— Zadawanie ——

Stowo stanu (SW) — g | (Ie/VY] Procesu

LA
Wart. aktualne —— (cyklicznie)
-
Parametr R/W . _
zadanie/odpowiedz Informacje serwisowe

p | (acyklicznie)

Przemiennik moze by¢ ustawiony na odbidér wszystkich informaciji sterujgcych
poprzez interfejs magistrali komunikacyjnej lub sterowanie moze by¢ dzielone miedzy
interfejs magistrali i inne dostepne zrodta, tj. wejscia cyfrowe i analogowe.
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Ustawianie komunikacji poprzez wewnetrzng magistrale

Przed przystgpieniem do konfiguracji przemiennika do sterowania z magistrali,
adapter Modbus FMBA-01(jesli jest uzyty) musi by¢ zainstalowany mechanicznie i
elektrycznie zgodnie z instrukcjami podanymi w sekcji Montaz opcjonalnego modutu
komunikacyjnego na stronie 36, i w podreczniku modutu.

Komunikacja przez potgczenie magistrali jest inicjalizowana przez nastawy parametru
9802 COMM PROT SEL na STD MODBUS lub MODBUS RS232. Par. komunikacji w
grupie 53 PROTOKOL EFB muszg byé takze ustawione. Patrz tabela ponizej.

Parametr Dostepne Nastawy dla Funkcjal/lnformacja
nastawy sterowania z
magistrali

INICJALIZACJA KOMUNIKACJI

9802 COMM PROT [NOT SEL STD MODBUS Inicjalizacja wewnetrznej
SEL STD MODBUS |(z EIA-485) magistrali komunikacji.
EXT FBA MODBUS RS232
MODBUS RS232|(Z RS-232)

KONFIGURACJA MODUtU ADAPTERA
5302 EFB STATION |0...247 Dowolny Definiuje adres ID stacji dla
ID potaczenia RS-232/EIA-485.
Dwie stacje w sieci nie mogg
mie¢ tego samego adresu.

5303 EFB BAUD 1.2 kbit/s Definiuje predkos¢ komunikac;ji
RATE 2.4 kbit/s dla potgczenia RS-232/EI1A-485.
4.8 kbit/s
9.6 kbit/s
19.2 kbit/s
38.4 kbit/s
57.6 kbit/s
115.2 kbit/s
5304 EFB PARITY |8 NONE 1 Wybdr nastaw parzystosci. Te
8 NONE 2 same nastawy muszg by¢ uzyte
8 EVEN 1 we wszystkich stacjach on-line.
8 ODD 1
5305 EFB CTRL ABB DRV LIM Dowolny Wybor profilu komunikacyjnego
PROFILE DCU PROFILE uzywanego przez przemiennik.
ABB DRV FULL Patrz sekcja Profile
komunikacyjne na stronie 315.
5310 EFB PAR 10 |0...65535 Dowolny Wybor wartosci aktualnej do
odwzorowania do rejestru
5317 EFB PAR 17 modbus 400xx.

Po konfiguracji parametréw w grupie 53 PROTOKOt EFB , parametry sterowania
napedu (pokazane w sekcji Parametry sterujgce przemiennikiem na stronie 304)
muszg by¢ sprawdzone i zmienione w razie potrzeby.

Nowe ustawienia przyniosg efekt, gdy naped zostanie ponownie wigczony lub gdy
nastawa parametru 5302 EFB STATION ID jest usunieta i skasowana.
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Parametry sterujace przemiennikiem

Po ustanowieniu komunikacji po magistrali Modbus, parametry sterujgce
przemiennikiem przedstawione w tabeli ponizej powinny by¢ sprawdzone i ustawione
jesli jest to konieczne.

Kolumna Nastawy dla sterowania po magistrali podaje wartosci, ktore powinny by¢
ustawione gdy interfejs Modbus jest wymaganym Zrodtem lub miejscem
przeznaczenia dla konkretnego sygnatu. Kolumna Funkcja/lnformacja podaje opis

parametru.
Parametr Nastawy dla |Funkcja/lnformacja Adres rejestru
sterowania Modbusa
po magistrali
WYBOR ZRODtA KOMEND STERUJACYCH ABB DRV |DCU
1001 EXT1 COMM Aktywuje 0301 FB CMD WORD 1 bity 40031
COMMANDS 0...1 (STOPISTART) gdy EXT1 jest bity 0...1
wybrane jako aktywne miejsce
sterowania.
1002 EXT2 COMM Aktywuje 0301 FB CMD WORD 1 bity 40031
COMMANDS 0...1 (STOPISTART) gdy EXT2 jest bity 0...1
wybrane jako aktywne miejsce
sterowania.
1003 DIRECTION |FORWARD |Pozwala sterowaé kierunkiem 40031
REVERSE |obrotow tak jak to zdefiniowano w bit 2
REQUEST |parametrach 1007 1002. Sterowanie
kierunku wyjasniono w sekcji
Obstuga zadawania na stronie 371.
1010 JOGGING COMM Aktywuje funkcje jogging 1 lub 2 40032
SEL poprzez 0302 FB CMD WORD 2 bity bits
20...21 (JOGGING 1/ JOGGING 2). 20...21
1102 EXT1/EXT2 |COMM Pozwala wybra¢ EXT1/EXT2 poprzez {40001 40031
SEL 0301 FB CMD WORD 1 bit 5 (EXT2); |bit 11 bit 5
z profilem ABB drives 5319 EFB PAR
19 bit 11 (EXT CTRL LOC).
1103 REF1 COMM Zadawanie z magistrali REF1 jest 40002 dla REF1
SELECT COMM+AI1 |uzywane gdy wybrane jest EXT1 jako
COMM*AI1 |aktywne miejsce sterowania. Patrz
sekcja Zadawanie z magistrali na
stronie 308 dla uzyskania informacji
na temat alternatywnych nastaw.
1106 REF2 COMM Zadawanie z magistrali REF2 jest 40003 dla REF2
SELECT COMM+AI1 |uzywane gdy wybrane jest EXT2 jako
COMM*AI1 |aktywne miejsce sterowania. Patrz

sekcja Zadawanie z magistrali na
stronie 308 dla uzyskania informacji
na temat alternatywnych nastaw.
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Parametr Nastawy dla | Funkcja/lnformacja Adres rejestru
sterowania Modbusa
po magistrali
WYBOR ZRODtA KOMEND STERUJACYCH ABB DRV |DCU
1401 RELAY COMM Pozwala na sterowanie wyjsciem 40134 dla sygnatu
OUTPUT 1 |COMM(-1) |przekaznikowym RO poprzez sygnat |0134
0134 COMM RO WORD.
1501 AO1 135 Kieruje warto$¢ zadawania przez 40135 dla sygnatu
g,?[VTENT magistrale 0135 COMM VALUE 1 na 0135
wyjscie analogowe AO.
WEJSCIA STRUJACE SYSTEMU ABB DRV |DCU
1601 RUN COMM Pozwala na sterowanie odwréconym {40001 40031
ENABLE sygnatem Zezwolenia na Bieg (Bieg |bit 3 bit 6
Zabroniony) poprzez 0301 FB CMD
WORD 1 bit 6 (RUN_DISABLE); z
profilem ABB drives 5379 EFB PAR
19 bit 3 (INHIBIT OPERATION).
1604 FAULT COMM Pozwala na kasowanie btedu 40001 40031
RESET SEL poprzez magistrale 03071 FB CMD  |bit 7 bit 4
WORD 1 bit 4 (RESET); z profilem
ABB drives 563719 EFB PAR 19 bit 7
(RESET).
1606 LOCAL COMM Sygnat blokady sterowania trybem - 40031
LOCK lokalnym poprzez 0301 FB CMD bit 14
WORD 1 bit 14 (REQ_LOCALLOC)
1607 PARAM DONE Zapisuje zmiany wartosci 41607
SAVE SAVE... parametrow (wiaczajac te ktore
zostaty zrobione poprzez sterowanie
przez magistrale) do pamieci state;j.
1608 START COMM Odwrdcony sygnat Zezwolenie na - 40032
ENABLE 1 Bieg 1 (Bieg Zabroniony) poprzez bit 18
0302 FB CMD WORD 2 bit 18
(START_DISABLET)
1609 START COMM Odwrdcony sygnat Zezwolenie na - 40032
ENABLE 2 Bieg 2 (Bieg Zabroniony) poprzez bit 19
0302 FB CMD WORD 2 bit 19
(START_DISABLE?)
LIMITY ABB DRV |DCU
2013 MIN COMM Wybér limitu minimalnego momentu |- 40031
EORQUE 1/2 poprzez 0301 FB CMD WORD 1 bit 15
EL bit 15 (TORQLIM2)
2014 MAX COMM Wybor limitu maksymalnego - 40031
gngUE momentu 1/2 poprzez 0301 FB CMD bit 15
WORD 1 bit 15 (TORQLIM2)
2201 ACC/DEC COMM Wybor pary ramp przyspieszania / - 40031
1/2 SEL hamowania poprzez 0301 FB CMD bit 10
WORD 1 bit 10 (RAMP_2)
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COMM*AI1

Parametr Nastawy dla |Funkcja/lnformacja Adres rejestru
sterowania Modbusa
po magistrali
2209 RAMP COMM Przypisanie wart. wejscia rampy do {40001 40031
INPUT 0 zera poprzez 0301 FB CMD WORD 1 |bit 6 bit 13
bit 13 (RAMP_IN_0); (z profilem ABB
drives 5319 EFB PAR 19 bit 6
(RAMP_IN_ ZERO)
FUNKCJE BLEDU KOMUNIKACJI ABB DRV |DCU
3018 COMM NOT SEL |Okreslenie dziatania przemiennika 43018
FAULT FUNC|FAauLT dla przypadku utraty komunikacji z
CONST SP |magistrala.
7
LAST
SPEED
3019 COMM 0.1... Okreslenie czasu pomiedzy utratg 43019
FAULT TIME 1600.0 s komunikacji, a dziataniem wybranym
za pomocg parametru 3078 COMM
FAULT FUNC.
WYBOR ZRODEA SYGNALU ZADAWANIA DLA REGULATORA PID  |ABB DRV |DCU
4010/ SET POINT |COMM Warto$¢ zadana sterowania PID 40003 dla REF2
2571 g/ SEL COMM+AI1 |(REF2)
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Interfejs sterowania poprzez magistrale

W komunikacji pomiedzy magistralg systemowag, a przemiennikiem uzywane sg 16-
bitowe stowa we/wyj danych (z profilem ABB drives) i 32-bitowe stowa we/wyj danych
(z profilem DCU).

B Stowo Sterujace i Stowo Stanu

Stowo Sterujgce (CW) zasadniczo oznacza sterowanie przemiennikiem z magistrali
systemowej. Stowo Sterujgce jest wysytane przez kontroler magistrali do
przemiennika. Przemiennik przetgcza sie pomiedzy stanami zgodnie z bitowo
zakodowanymi instrukcjami Stowa Sterujgcego.

Stowo Stanu (SW) jest stowem zawierajgcym informacje o stanie napedu, wysytane
jest przez przemiennik do kontrolera magistrali.

B Zadawanie

Zadawanie (REF) jest 16-bitowg liczbg catkowitg ze znakiem. Ujemny sygnat
odniesienia (np. sygnalizuje przeciwny kierunek obrotdéw silnika) jest tworzony przez
obliczenie dwojkowego dopetnienia z odpowiedniej dodatniej warto$ci sygnatu
odniesienia. Zawartos¢ kazdego stowa zadawania moze by¢ uzyta jako wartos¢
zadana predkosci, czestotliwosci, momentu lub zadawania procesowego.

B Wartosci Aktualne

Wartosci Aktualne (ACT) sg 16-bitowymi stowami zawierajgcymi informacje na temat
wybranych dziatah przemiennika.
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Zadawanie z magistrali

B Wybér zadawania i korekcja

Zadawanie z magistrali (zwane COMM w kontekstowym wyborze sygnatu) jest
wybierane poprzez nastawe parametru wyboru zadawania — 17703 REF1 SELECT lub
1106 REF2 SELECT — na COMM, COMM+AI1 lub COMM*Al1. Gdy parametr 1103
lub 7706 jest ustawiony na COMM, zadawanie z magistrali jest przekazywane bez
korekcji. Gdy parametr 7703 lub 1106 jest ustawiony na COMM+AI1 lub COMM*AIT,
zadawanie z magistrali jest korygowane przy uzyciu wejscia analogowego Al1 tak jak
pokazano na nastepujgcych przyktadach dla profilu ABB drives.

Nastawa Gdy COMM >0 Gdy COMM <0
COMM COMM(%) - (MAX-MIN) + MIN COMM(%) - (MAX-MIN) - MIN
+AI1 + (Al(%) - 50%) - (MAX-MIN) + (Al(%) - 50%) - (MAX-MIN)
Skorygowane
zadawanie (rpm)
Maks. limit /ggﬁ’% -100 -50 0
1500 - N 0
750 4-750
0 1-1500

y

Skorygowane
zadawanie (rpm)

Skorygowane
zadawanie (rpm)
1500 — — — + — — — - 0
\ Max limit -
1200} — — — ‘ ; 300
Al =A400%
750~ — — ;e -750
AL=50%
30— LT CT Min fimit 11200
0 ‘ ‘ COMM -1500
0 50 100 © REF (%)
Skorygowane

zadawanie (rpm)

Limit maksimum jest zdefiniowany przez parametr 11056 REF1 MAX /| 1108 REF2 MAX.
Limit minimum jest zdefiniowany przez parametr 17104 REF1 MIN | 1107 REF2 MIN.
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Nastawa Gdy COMM >0 Gdy COMM <0
COMM* | COMM(%) - (Al(%) / 50%) - (MAX-MIN) + | COMM(%) - (Al(%) / 50%) - (MAX-MIN) -
Al1 MIN MIN
Skorygowane
zadawanie (rpm)
A COMM
Maks. limit REF (%) 100 -50 0
1500 — — - | P T Min. limit A= 0%, ' 0
| _Q" : | ! o'
AI = 0% A:Io— 50%‘ | : . *
750 — f — 4 — — et ol — 4-750
L4
\
. | . Al=80%
. | \ ,’ - 0
¢ D ‘ o o L. = 100%
ol CAI=0% | Min. limit Maks. limit e 11500
0 50 007 comm.
(%) Skorygowane
zadawanie (rpm)
Corrected
reference (rpm)
A COMM
1500 | — — — + — — — - REF (%) 4 0
12001 _ _ _ _ | ]l' Mﬁaks. limit Min. limit -300
Al=300%
| s 750
PR |
’ | Al=0%] Min. limit Maks. limit
300 | °| - - - ‘ | 1-1200
0 s s COMM R
0 50 100~ REF (%) Y 1500
Skorygowane

zadawanie (rpm)

Limit maksimum jest zdefiniowany przez parametr 1705 REF1 MAX /| 1108 REF2 MAX.
Limit minimum jest zdefiniowany przez parametr 1104 REF1 MIN | 1107 REF2 MIN.
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B Skalowanie wartosci zadanej z magistrali

Wartosci zadane z magistrali REF1 i REF2 sg skalowane dla profilu ABB drives jak
pokazano w ponizszych tabelach.

Uwaga: Jakakolwiek korekcja zadawania (patrz sekcja Wybor zadawania i korekcja
on page 308) ma zastosowanie przed skalowaniem.

Zadawanie (Zakres |Typ Skalowanie Uwagi
zadawania
REF1 -32767 |Predkos¢ lub {-20000 = -(par. 17105) Ostateczne zadawanie
czestotliwos¢ [0 =0 limitowane przez
+32767 +20000 = (par. 71105) 1104/1105. Biezaca
(20000 odpowiada 100%) predkosc silnika limitowana
przez 2001/2002
(predkos¢) lub 2007/2008
(czestotliwosc).
REF2 -32767 |Predkos¢ lub {-10000 = -(par. 1108) Ostateczne zadawanie
czestotliwos¢ [0 =0 limitowane przez
+32767 +10000 = (par. 71708) 1107/1108. Biezaca
(10000 odpowiada 100%) predkosc silnika limitowana
przez 2001/2002
(predkos¢) lub 2007/2008
(czestotliwosc).
Moment -10000 = -(par. 71708) Ostateczne zadawanie
0=0 limitowane przez
+10000 = (par. 71708) 2015/2017 (moment 1) lub
(10000 odpowiada 100%) 2016/2018 (moment 2).
Zadawanie |-10000 = -(par. 71108) Ostateczne zadawanie
PID 0=0 limitowane przez

+10000 = (par. 1708)
(10000 odpowiada 100%)

4012/4013 (PID zestaw 1)
lub 4112/4113 (PID zestaw
2).

Uwaga: Nastawy parametrow 71704 REF1 MIN i 1107 REF2 MIN nie majg wptywu na
skalowanie zadawania.
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B Obstuga zadawania

Sterowanie kierunkiem obrotéw jest konfigurowane dla kazdego miejsca sterowania
(EXT1 i EXT2) przy uzyciu parametréw w grupie 10 START/STOP/ KIERUNEK.
Zadawanie z magistrali jest bipolarne, tj. moze by¢ dodatnie lub ujemne. Ponizsze
wykresy ilustrujg jak parametry grupy 10 i znak zadanego sygnatu z magistrali
oddziatywujg wzajemnie przy tworzeniu sygnatu zadanego REF1/REF2.

Kierunek okreslany przez Kierunek okreslany przez komendy
znak COMM cyfrowe,
np. wejscie cyfrowe, panel sterowania
Par. 1003 Wynik Wvnik
DIRECTION = REF1/2 A REF1/2
FORWARD
Maks. ref. +- - - - Maks. ref. +- - - -
Magistralg l | Magistrald : |
ref. 1/2 [-100% 100% | ref. 1/2 100% 100% |
-163% 163% -163% 163%
—[Maks. ref.] + —[Maks. ref.] +
Par. 1003 Wynik Wynik
DIRECTION = REF1/2 REF1/2
REVERSE T
4 Maks. ref. + Maks. ref.
-163% 163% -163% 163%
Magistralg -100% 100% | Magistralg -100% 100% |
ref. 1/2 | I : | ref. 1/2 | : { |
/] | _[Maks. ref] _[Maks. ref3-- - - -\ ‘
Par. 1003 Wynik Wynik
DIRECTION = REF1/2 REF1/2 Komenda
REQUEST kierunku:
Maks. ref. +- - - - Maks. ref. - - - - FORWARD
_1%3%1’000/ | | | Magistrals | |
Magistrala - o : agistra . ;
ref. 112 10b% | |2 [oo% 100% |
' 163% -163% : 163%
I o . ref. —[Maks. ref.]4- - - - ‘
[Maks. ref.] [ ] Komenda
1 kierunku:
- REVERSE

B Skalowanie wartosci aktualnej

Skalowanie liczb catkowitych wystanych do urzgdzenia nadrzednego (master) jako
Wartosci Aktualne zalezy od wybranej funkcji. Patrz rozdziat Sygnaty biezgce i
parametry na stronie 71756.
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Mapowanie Modbusa

Nastepujgce kody funkcji Modbusa sg uzywane przez naped.

Funkcja

Kod
hex (dec)

Dodatkowe informacje

Czytaj
pojedynczy
rejestr

03 (03)

Odczytywanie zawartosci rejestrow w podrzednym urzgdzeniu.
Zestawy parametrow, sterowanie, stan i wartosci zadane jako
wstrzymujgcye rejestry.

Zapisuj do
pojedynczego
rejestru

06 (06)

Zapis do pojedynczego rejestru w urzgdzeniu podrzednym.
Zestawy parametrow, sterowanie, stan i wartosci zadane sg
mapowane jako wstrzymujgce rejestry.

Diagnostyka

08 (08)

Seria testow dla sprawdzenia komunikacji pomiedzy urzgdzeniem
nadrzednym (master), a podrzednym (slave), lub dla sprawdzenia
kilku wewnetrznych warunkow w urzgdzeniem podrzednym.

Nastepujace podkody sg uzywane:
00 Powrot Danych Zapytania: Dane przestane w polu danych

zapytania sg zwracane w odpowiedzi. Cata wiadomos$¢ odpowiedzi
powinna by¢ identyczna jak zapytanie.

01 Opcja Restartu Komunikacji: Szeregowy port urzadzenia
podrzednego musi by¢ inicjalizowany i restartowany, liczniki
zdarzen komunikacji wyczyszczone. Jezeli port jest w trybie Tylko
Nastuch, odpowiedz nie zostanie zwrocona. Jezeli port nie jest w
trybie Tylko Nastuch, odpowiedz jest zwrdcona przed restartem.

04 Tryb Wymuszonego Tylko Nastuchu: Wymuszenie dla
adresowanego urzgdz. podrzednego trybu Tylko Nastuch. Izoluje
to od innych urzgdzen w sieci, pozwalajgc im na ciggta
komunikacje bez przerwania od zaadresowanego urzadzenia. Brak
powrotu odpowiedzi. Tylko funkcja, ktdra bedzie przetwarzana po
tym trybie jest wprowadzona jako funkcja Opcja Restartu
Komunikacji (podkod 01).

Zapisuj do
wielu
rejestrow

10 (16)

Zapisuje do rejestréw (1 do okoto 120 rejestrow) w urzgdzeniu
podrzednym.

Zestawy parametrow, sterowanie, stan i wartosci zadane sg
mapowane jako wstrzymujgce rejestry.

Czytaj/Zapisz
do wielu
rejestrow

17 (23)

Przeprowadza kombinacje jednej operacji odczytu i jednej operacji
zapisu (kody funkcji 03 i 10) w pojedynczej transakcji modbusa.
Operacja zapisu jest przeprowadzana przed operacjg odczytu.

B Mapowanie rejestru

Parametry przemiennika, Stowo Sterujgce/Stanu, zadawanie i aktualne wartosci sg
mapowane na obszar 4xxxx w taki sposob, ze:

* 40001...40099 sg zarezerwowane dla sterowania/stanu przemiennika,
zadawania i aktualnych wartosci.

* 40101...49999 sg zarezerwowane dla parametréow przemiennika 07017...9999
(np. 40102 jest parametrem 0702). W tym mapowaniu tysigce i setki odpowiadajg
numerowi grupy, podczas gdy dziesigtki i jednosci odpowiadajg numerowi

parametru w grupie.
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Adresy rejestrow ktore nie odpowiadajg parametrom przemiennika sg btedne. Jezeli
zostanie podjeta préba odczytu lub zapisu btednego adresu, interfejs modbusa
zwrdci kod wyjatku do sterownika. Patrz Kody wyjgtkow na stronie 374.

Ponizsza tabela zawiera informacje na temat zawartosci adresow modbusa
40001...40012 oraz 40031...40034.

Rejestr Modbus

Dostep

Informacje

40001 | Stowo sterujgce

R/W

Stowo sterujgce. Obstugiwane tylko przez profil ABB
drives, tj. gdy 56305 EFB CTRL PROFILE ustawiony jest
na ABB DRV LIM lub ABB DRV FULL. Parametr 5319
EFB PAR 19 pokazuje kopie Stowa sterujgcego w
heksadecymalnym formacie.

40002 | Zadawanie 1

R/W

Zewnetrzne zadawanie REF1. Patrz sekcja Zadawanie
Z magistrali na stronie 308.

40003 | Zadawanie 2

R/W

Zewnetrzne zadawanie REF2. Patrz sekcja Zadawanie
z magistrali na stronie 308.

40004 | Stowo stanu

Stowo Stanu. Obstugiwane tylko przez profil ABB
Drives, gdy 56305 EFB CTRL PROFILE ustawiony jest
na ABB DRV LIM lub ABB DRV FULL. Parametr 5320
EFB PAR 20 pokazuje kopie Stowa stanu w formacie
heksadecymalnym.

40005 |Wartosci aktualne
... 1...8
40012

Wartosci aktualne 1...8. Uzy¢ parametru 5370... 5317
do wyboru aktualnej wartosci do mapowania rejestru
modbusa 40005...40012.

40031 | Stowo sterujgce
LSW

R/W

0301 FB CMD WORD 1, tj. najmniej znaczgce stowo
profilu DCU 32-bitowego Stowa sterujgcego.

Obstugiwane tylko przez profil DCU, tj. gdy 5305 EFB
CTRL PROFILE ustawiony jest na DCU PROFILE.

40032 | Stowo sterujgce
MSW

R/W

0302 FB CMD WORD 2, tj. najbardziej znaczace stowo
profilu DCU 32-bitowego Stowa sterujgcego.
Obstugiwane tylko przez profil DCU, tj. gdy 5305 EFB
CTRL PROFILE ustawiony jest na DCU PROFILE.

40033 | Stowo stanu LSW

0303 FB STS WORD 1, tj. najmniej znaczgce stowo
profilu DCU 32-bitowego Stowa sterujgcego.
Obstugiwane tylko przez profil DCU, tj. gdy 5305 EFB
CTRL PROFILE ustawiony jest na DCU PROFILE.

40034 | ACS355 Stowo
stanu MSW

0304 FB STS WORD 2, 1j. najbardziej znaczgce stowo
profilu DCU 32-bitowego Stowa sterujgcego.

Obstugiwane tylko przez profil DCU, tj. gdy 5305 EFB
CTRL PROFILE ustawiony jest na DCU PROFILE.

Uwaga: Parametry zapisywane poprzez standard Modbus sg zawsze zmienne {;.
modyfikowane wartosci nie sg automatycznie przechowywane w pamieci statej. Uzy¢
parametru 1607 PARAM SAVE aby zachowa¢ wszystkie zmienione wartosci.
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B Kody funkcji

Kody funkcji obstugiwanych dla wstrzymywania rejestru 4xxxx:

Kod |Nazwa funkcji Dodatkowe informacje
hex
(dec)
03 |Odczyt rejestru 4X |Odczytuje binarng zawarto$¢ rejestrow (zadawanie 4X) w
(03) urzgdzeniu podrzednym.
06 |Ustawia Ustawia wartos¢ do pojedyhczego rejestru (zadawanie 4X ). Gdy
(06) pojedynczy rejestr |stacja nadawcza nastawia funkcje tego samego zadawania
4X rejestru we wszystkich przytgczonych urzadz. podrzednych.
10 |Ustawia Ustawia wartos¢ do sekwenciji rejestrow (zadawanie 4X ). Gdy
(16) |wielokrotne stacja nadawcza nastawia funkcje tego samego zadawania
rejestry 4X rejestru we wszystkich przytgczonych urzgdz. podrzednych.
17 | Odczyt/Zapis Przeprowadza kombinacje jednej operacji odczytu i jednej operacii
(23) rejestrow 4X zapisu (kody funkcji 03 i 10) w pojedynczej transakcji modbusa.

Operacja zapisu jest przeprowadzana przed operacjg odczytu.

Uwaga: W informacji danych modbusa, rejestr 4xxxx jest adresowany jako xxxx -1.
Na przyktad rejestr 40002 jest adresowany jako 0001.

B Kody wyjatkéw

Kody wyjatkow sg odpowiedziami szeregowej komunikacji z przemiennika.
Przemiennik obstuguje standardowe kody wyjgtkbw Modbusa przedstawione w
ponizszej tabeli.

Kod |[Nazwa Opis

01 Niewtasciwa funkcja |Nie obstugiwana komenda

02 |Niewtasciwy Adres |Adres nie istnieje lub jest chroniony przed zapisem/odczytem.
Danych

03 |Niewfasciwa Niewtasciwa wartos¢ dla przemiennika:

Wartos¢ Danych

*  Wartoé¢ jest poza limitami minimum lub maksimum.

« Parametr tylko do odczytu.

* Informacja jest zbyt dtuga.

» Zapis parametru nie jest dozwolony gdy aktywny jest start.

+ Zapis parametru nie jest dozwolony gdy wybrana jest
makoaplikacja fabryka.

Parametr przemiennika 563718 EFB PAR 18 przechowuje ostatni kod wyjatku.
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Profile komunikacyjne

Wewnetrzna magistrala obstuguje trzy profile komunikacyjne:

* Profil komunikacyjny DCU (DCU PROFILE)

* Profil komunikacyjny ABB drives limited (ABB DRV LIM)

* Profil komunikacyjny ABB drives full (ABB DRV FULL).

Profil DCU rozszerza stowa sterowania i stanu do 32 bitéw i jest wewnetrznym
interfejsem pomiedzy aplikacjg a wewnetrzng magistralg przemiennika. ABB drives

limited jest oparty na interfejsie PROFIBUS. Profil ABB drives full (ABB DRV FULL)
obstuguje dwa bity Stowa sterujgcego nie obstugiwane przez ABB DRV LIM.

Sie¢ Wewnetrzna magistrala
Modbus RS-232/EIA-485 Przemiennik czestotliwosci
ABB DRV LIM |
ABB DRV FULL
Profil ABB drives . Profil DCU
- p-| Konwersja danych |e}——p
T Wartos$ci aktualne
wybierane
parametrami
5310...5317
DCU PROFILE
Profil DCU Stowo sterowania/stanu | Profil DCU
- T >
Konc\j/}/: rlgjg Fd1&}r21ych Wartosci aktualne
wybierane
parametrami
5310...5317

B Profil komunikacyjny ABB Drives

Dostepne sg dwa zaimplementowane profile komunikacyjne ABB drives: ABB drives
full i ABB drives limited. Profil komunikacyjny ABB Drives jest aktywny gdy parametr
5305 EFB CTRL PROFILE jest ustawiony na ABB DRV FULL lub ABB DRV LIM.
Stowo sterujgce i Stowo stanu dla tego profilu sg opisane ponizej.

Profilu komunikacyjnego ABB Drives mozna uzy¢ zaréwno poprzez EXT1 lub EXT2.
Komendy Stowa sterujgcego sg w uzyciu gdy parametr 7001 EXT1 COMMANDS lub
1002 EXT2 COMMANDS (ktérekolwiek z miejsc sterowania jest aktywne) jest
ustawione na COMM.
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Stowo sterowania

Ponizsza tabela i schemat stanu przedstawiony na stronie 379 opisujg zawartos¢
Stowa sterujgcego dla profilu ABB Drives. Tekst napisany duzymi pogrubionymi
literami odnosi sie do stanéw pokazanych w schemacie blokowym.

Profil ABB Drives - Stowo Sterujgce parametr 5379 EFB PAR 19

Bit |Nazwa Wartos¢ [Uwagi

0 OFF1 CONTROL |1 Wprowadza READY TO OPERATE.

0 Zatrzymanie wedtug aktywnej rampy hamowania
(2203/2206). Wprowadzi¢ OFF1 ACTIVE; przejs¢ do
READY TO SWITCH ON o ile nie sg aktywne inne blokady
(OFF2, OFF3).

1 OFF2 CONTROL |1 Kontynuacja pracy (OFF2 nieaktywne).

0 Emergency OFF (awaryjne WYLACZENIE), naped
zatrzymuje sie wybiegiem.
Wprowadza OFF2 ACTIVE; przejscie do SWITCH-ON
INHIBITED.

2 OFF3 CONTROL |1 Kontynuacja pracy (OFF3 nieaktywne).

0 Stop bezpieczenstwa, naped zatrzymuje sie wedtug czasu
zdefiniowanego przez par. 2208. Wprowadzi¢ OFF3
ACTIVE; przejs¢ do SWITCH-ON INHIBITED.
Ostrzezenie: Upewni¢ sie czy silnik i napedzana maszyna
moga by¢ zatrzymane przy uzyciu tego trybu.

3 INHIBIT 1 Wprowadza OPERATION ENABLED. (Uwaga: Sygant Run

OPERATION Enable [zezwolenie na bieg] musi by¢ aktywny; patrz
parametr 1601. Jezeli par. 1601 jest ustawiony na COMM,
bit ten rowniez aktywuje sygnat Run Enable.)

0 Zakazana operacja. Wprowadza OPERATION INHIBITED.

4 Uwaga: Bit 4 jest obstugiwny tylko przez profil ABB DRV FULL.

RAMP_OUT _ 1 Wprowadza RAMP FUNCTION GENERATOR: OUTPUT

ZERO ENABLED.

(ABB DRV FULL) 0 Wymuszenie zera na wyj. Ramp Function Generator
(Generatora Funkcji Rampy).

Naped zatrzymuje sie po rampie (limity prgdu i napiecia DC
W wymuszeniu).

5 RAMP_HOLD 1 Dostepna funkcja rampy.

Wprowadza RAMP FUNCTION GENERATOR:
ACCELERATOR ENABLED.
0 Wstrzymanie rampy (wyjscie Ramp Function Generator).

6 RAMP_IN 1 Normalna praca. Wprowadza OPERATING.

ZERO 0 Wymuszenie zera na wejsciu Ramp Function Generator.

7 RESET 0=>1 Kasowanie btedu jesli istnieje aktywny btgd. Wprowadza
SWITCH-ON INHIBITED. Zadziata jesli par.1604 ma
wartos¢ COMM.

0 Kontynuacja normalnej pracy.

8... |Nie uzywane
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Profil ABB Drives - Stowo Sterujace parametr 5379 EFB PAR 19

Bit [Nazwa |Wartoé(: Uwagi
10 |Uwaga: Bit 10 jest obstugiwany tylko przez profil ABB DRV FULL.
REMOTE_CMD |1 Dostepne sterowanie przez magistrale.
(ABB DRV FULL) |0 Stowo sterujgce # 0 lub zadawanie # 0: Zachowanie
ostatniego Stowa Sterujgcego i Zadawania.
Stowo sterujgce = 0 i zadawanie = 0: Dostepne sterowanie z
magistrali.
Zadawanie oraz rapmy hamowania/przyspieszania sg
zablokowane.
11 EXT CTRL LOC |1 Wybér zewnetrznego miejsca sterowania EXT2. Zadziata
jesli par. 1102 jest ustawiony na COMM.
0 Wybor zewnetrznego miejsca sterowania EXT1. Zadziata
jesli par. 1102 jest ustawiony na COMM.
12...|Zarezerwowane
15

Stowo Stanu

Ponizsza tabela i schemat stanu przedstawione na stronie 379 opisujg zawartosc
Stowa Stanu dla profilu ABB Drives. Tekst napisany duzymi, pogrubionymi literami
odnosi sie do standéw pokazanych w schemacie blokowym.

Profil ABB drives (EFB) Stowo stanu, parametr 5320 EFB PAR 20

Bit |[Nazwa Wartos¢ | STAN/Opis
(Odpowiada stanom/ramkom w schemacie stanu)
0 RDY_ON 1 READY TO SWITCH ON
0 NOT READY TO SWITCH ON
1 RDY_RUN 1 READY TO OPERATE
0 OFF1 ACTIVE
2 RDY_REF 1 OPERATION ENABLED
0 OPERATION INHIBITED
3 TRIPPED 0..1 FAULT. Patrz rozdziat Sledzenie btedéw na stronie 335.
0 Brak btedu
4 OFF_2_STA 1 OFF2 nieaktywne
0 OFF2 ACTIVE
5 OFF_3 STA 1 OFF3 nieaktywne
0 OFF3 ACTIVE
6 SWC_ON_INHIB |1 SWITCH-ON INHIBITED
0 Switch-on inhibit nieaktywne
7 ALARM 1 Alarm. Patrz rozdziat Sledzenie btedéw na stronie 335.
0

Brak alarmu
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Profil ABB drives (EFB) Stowo stanu, parametr 5320 EFB PAR 20

Bit

Nazwa

Wartosé

STAN/Opis
(Odpowiada stanom/ramkom w schemacie stanu)

AT_SETPOINT

DZIALANIE. Warto$¢ aktualna jest réwna warto$ci zadanej
(miesci sie w limitach tolerancii, t.j. w sterowaniu predkoscig
réznica pomiedzy predkoscia wysciowg a zadang jest
mniejsza badz réwna 4/1%* znamionowej predkosci
silnika).

* Niesymetrryczna histereza: 4% gdy predkos¢ wchodzi w
obszar zadawania, 1% gdy predko$¢ opuszcza obszar
zadawania.

Warto$¢ aktualna rézni sie od wartosci zadanej(jest poza
limitami tolerancji).

REMOTE

Miejsce sterowania przemiennika: REMOTE (EXT1 lub
EXT2)

Miejsce sterowania przemiennika: LOCAL

10

ABOVE_LIMIT

—_—

Nadzorowana warto$¢ parametru przekracza goérny limit
nadzoru. Wartos¢ bitu jest 1 dopoki nadzorowana wartos¢
nie spadnie ponizej dolnego limitu nadzoru. Patrz grupa
parametrow 32 NADZOR.

Nadzorowana warto$¢ parametru spada ponizej dolnego
limitu nadzoru. Warto$¢ bitu jest 0 dopoki nadzorowana
wartosc¢ nie przekroczy gornego limitu nadzoru. Patrz grupa
parametréow 32 NADZOR.

11

EXT CTRL LOC

Wybrano zewnetrzne miejsce sterowania EXT2.

Wybrano zewnetrzne miejsce sterowania EXT1.

12

EXT RUN
ENABLE

Zewnetrzny sygnat Run Enable [Zezwolenia na bieg].

Brak zewnetrznego sygnatu zezwolenia na bieg.

13...

15

Zarezerwowane
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Schemat stanu

Schemat ponizej opisuje funkcje start-stop Stowa Sterowania (CW) i bity Stowa

Stanu (SW) dla profilu ABB drives.

Z dowolnego stanu Z dowolnego stanu

.|.

Emergency StOp s
OFF3 (CW Bit2=0)

Emergency Off
OFF2 (CW Bit 1=0)

Z dowolnego stanu

-I- Fault

ue=ny_| OFF3 OFF2 o FAULT p— (SW Bit3=1)
(SW Bit5=0)—{ , e AGTIVE [—(SW Bit 4=0)
(CW Bit7=1)**
N(f)=0 / |=0 e I-‘t
| N |
| gl Ll
Z dowolnego stanu
OFF1 (CW Bit0=0) s
SWITCH-ON o
(SW Bit1=0) —
ACTIVE |
N(F)=0 / 10 mapemm Power ON + o (CW Bit0=0)
| gl
A B*C D NOT READY N
TO SWITCH oN [ (SW Bit0=0)
(CW Bit3 =0) + (CW xxxx x1*xx xxxx x110)
. OPERATION READY TO =
= — (SW Bit0=1
(SWBIt2 20— "|NHIBITED SWITCH ON (SW Bit0=1)
OPERATION INHIBITED + -;— (CW= xxxx x1*xx xxxx x111)
l\
B*C*D*
READY TO =
OPERATE (SWBIt1=1)
(CW Bit4=0)* L (CW Bit3=1i
SW Bit12=1)
OPERATION s
ENABLED — (SW Bit2=1)
[] Stan (CW Bit5=0) (CW=xxxx x15xx xxx1* 1111
=== Zmiana stanu tj. Bitd=1)*

=== Sciezka opisana w przyktadzie
CW = Sowo sterowania

SW = Stowo stanu

RFG = Generator funkcji rampy
| = Par. 0104 CURRENT
f=Par. 0703 OUTPUT FREQ

(CW Bit6=0) t —

RFG OUTPUT
ENABLED*

= (CW=

XXXX X1*xx xx11* 1111

tj. Bit5=1)

RFG: ACCELERATOR

. Bit6=1)

- ENABLED
n = Predkosc¢

* Obstugiwany tylko przez profil ABB ¢ (CW=
DRV FULL.

** Zmiana stanu pojawia sie takze jesli

btad jest kasowany z innego zrddta (np. OPERATING

wejscia cyfrowego).

[ (SW Bit8=1)

i

XXXX X1*xx x111* 1111
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B Profil komunikacyjny DCU

Poniewaz profil DCU rozszerza interfejs sterowania i stanu do 32 bitow, potrzebne sg
dwa rdzne sygnaty dla stow sterowania (0307 i 0302) i stéw stanu (0303 i 0304).

Stowa Sterowania

Ponizsze tabele opisujg zawartos¢ Stowa Sterowania dla profilu DCU.

Stowo Sterowania Profilu DCU , parametr 0307 FB CMD WORD 1

Bit

Nazwa

Wartos¢

Informacje

0

STOP

1

Zatrzymanie zarowno wedtug parametru trybu stop (2702)
lub zgdan trybu stop (bity 7 i 8).

Uwaga: Rownoczesne komendy STOP i START skutkujg
komendg stop.

Brak operac;ji

START

Start

Uwaga: Rownoczesne komendy STOP i START skutkujg
komendg stop.

Brak operac;ji

REVERSE

Przeciwny kierunek. Kierunek jest definiowany za pomoca
funkcji XOR przeprowadzonej na wartosciach bitow 2 i 31
(=znak zadawania).

Kierunek do przodu

LOCAL

Wprowadza lokalny tryb sterowania.

Wprowadza zewnetrzny tryb sterowania.

RESET

Kasowanie.

inna

Brak operacji

EXT2

Przetgcza na zewnetrzne sterowanie EXT2.

Przetgcza na zewnetrzne sterowanie EXT1.

RUN_DISABLE

Aktywuje Blokade Biegu.

Aktywuje Zezwolenie na Bieg.

STPMODE_R

=1 O|-]0

Zatrzymanie wedtug aktywnej rampy hamowania (bit 10).
Wartos¢ bitu 0 musi by¢ 1 (STOP).

Brak operacji

STPMODE_EM

Stop bezpieczenstwa. Wartos¢ bitu 0 musi by¢ 1 (STOP).

Brak operacji

STPMODE_C

Zatrzymanie wybiegiem. Warto$¢ bitu 0 musi by¢ 1 (STOP).

Brak operacji

10

RAMP_2

=1 OO~ ]|0O

Uzycie 2 pary ramp przyspieszania/lhamowania
(zdefiniowane za pomocg parametrow 2205...2207).

Uzycie 1 pary ramp przyspieszania/hamowania
(zdefiniowane za pomocg parametrow 2202...2204).

11

RAMP_OUT_0O

—

Wymuszenie wyjscia rampy na zero.

Brak operac;ji
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Stowo Sterowania Profilu DCU , parametr 0307 FB CMD WORD 1

Bit

Nazwa

Wartosé

Informacje

12

RAMP_HOLD

Zatrzymanie rampy (wstrzymanie wyjscia Generatora
Funkcji Rampy).

Brak operacji

13

RAMP_IN_O

Wymuszenie wejscia rampy na zero.

Brak operacji

14

REQ_LOCALLOC

Umozliwia zablokowanie ster. lokalnego. Wprowadza
blokade przetgczenia w tryb lokalny (przycisk LOC/REM na
panelu sterowania).

Brak operacji

15

TORQLIM2

Uzycie limitu 2 minimum/maksimum momentu
(zdefiniowane za pomocg parametrow 2076 and 2018).

Uzycie limitu 1 minimum/maksimum momentu
(zdefiniowane za pomocg parametrow 2015 and 2017).

Profil DCU Stowo Sterowania, parametr 0302 FB CMD WORD 2

Bit

Nazwa

Wartosé

Informacja

16

FBLOCAL_CTL

1

Tryb lokalny magistrali dla zZagdanego Stowa Sterujgcego.

Przyktad: Jezeli przemiennik jest w trybie sterowania
zdalnego i zrédtem komend start/stop/kierunek jest DI (wej.
cyfrowe) dla zewnetrznego miejsca sterowania 1 (EXT1):
przez ustawienie bitu 16 na wartosc¢ 1, start/stop/kierunek
sg ster. poprzez stowo komendy magistrali.

Brak trybu lokalnego magistrali

17

FBLOCAL_REF

Tryb lokalny magistrali, Stowo Sterujgce dla zgdanego
zadawania. Patrz przyktad dla bitu 16 (FBLOCAL_CTL).

Brak trybu lokalnego magistrali

18

START_DISABL
E1

Brak Zezwolenia na start

Zezwolenie na start. Zadziata jezeli parametr 71608 jest
nastawiony na COMM.

19

START_DISABL
E2

Brak Zezwolenia na start

Zezwolenie na start. Zadziata jezeli parametr 7609 jest
nastawiony na COMM.

21

JOGGING 1

Aktywna funkcja jogging 1. Zadziata jezeli parametr 1010
jest nastawiony na COMM. Patrz sekcja Impusowanie
(Jogging) na stronie 160.

Niedostepna funkcja Jogging 1

20

JOGGING 2

—

Aktywna funkcja jogging 2. Zadziata jezeli parametr 1010
jest nastawiony na COMM. Patrz sekcja Impusowanie
(Jogging) na stronie 160.

Niedostepna funkcja Jogging 2

22...

26

Zarezerwowane

27

REF_CONST

Zadanie zadawania $redniej predkosci.
Jest to wewnetrzny bit kontrolny. Tylko dla nadzoru.

Brak operacji
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Profil DCU Stowo Sterowania, parametr 0302 FB CMD WORD 2

Bit |Nazwa Wartos¢ |Informacja
28 |REF_AVE 1 Zadanie zadawania $redniej predkosci.
Jest to wewnetrzny bit kontrolny. Tylko dla nadzoru.
0 Brak operacji
29 |LINK_ON 1 Wykryty Master na tgczu magistrali.
Jest to wewnetrzny bit kontrolny. Tylko dla nadzoru.
0 tacze magistrali jest uszkodzone.
30 |REQ_STARTINH |1 Wstrzymanie startu
0 Brak wstrzymania startu
31 |Zarezerwowany

Stowa Stanu

Ponizsze tabele opisujg zawarto$¢ Stowa Stanu dla profilu DCU.

Profil DCU Stowo Stanu, parametr 0303 FB STS WORD 1

Bit

Nazwa

Wartos¢é

Stan

0

READY

1

Przemiennik jest gotowe aby otrzymac¢ komende start.

Przemiennik nie jest gotowy.

ENABLED

Otrzymany sygnat Zewnetrzne Zezwolenie na bieg.

oO|l=~|O

Sygnat Zewnetrzne Zezwolenie na bieg nie zostat
otrzymany.

STARTED

Przemiennik otrzymat komende start.

Przemiennik nie otrzymat komendy start.

RUNNING

Modulacja napiecia w przemienniku.

Brak modulacji napiecia.

ZERO_SPEED

Naped ma zerowg predkosé.

Naped nie osiggnat zerowej predkosci.

ACCELERATE

Naped przyspiesza.

Naped nie przyspiesza.

DECELERATE

Naped hamuje.

Naped nie hamuje.

AT_SETPOINT

Alo|~|lO|l|O||lOl—~|lO| ~

Naped osiggnat zadany punkt pracy. Wart. aktualna
réwna sie wartosci zadanej (tj. w limitach tolerancji).

Naped nie osiggnat zadanego punktu pracy.

LIMIT

Dziatanie jest ograniczone przez nastawy grupy 20
LIMITY.

Dziatanie zawiera sie w nastawach grupy 20 LIMITY.

SUPERVISION

Nadzorowany parametr (grupa 32 NADZOR) jest
poza swoimi limitami.

Wszystkie nadzorowane parametry zawierajg sie w
limitach.

10

REV_REF

Zadwanie dla przemiennika jest w kierunku do tytu.

Zadwanie dla przemiennika jest w kier. do przodu

11

REV_ACT

Naped biegnie w kierunku do tytu.

Ol =[O~

Naped biegnie w kierunku do przodu.
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Profil DCU Stowo Stanu, parametr 0303 FB STS WORD 1

Bit |[Nazwa Wartos¢ | Stan
12 PANEL_LOCAL 1 Sterowanie odbywa sie za pomocg panelu (lub PC) w
trybie lokalnym.
0 Sterowanie nie odbywa sie za pomocg panelu w
trybie sterowania lokalnego.
13 FIELDBUS LOCAL 1 Sterowanie w trybie lokalnym magistrali
0 Sterowanie nie jest w trybie lokalnym magistrali.
14 EXT2_ACT 1 Sterowanie jest w trybie EXT2.
0 Sterowanie jest w trybie EXT1.
15 FAULT 1 Wystgpit stan btedu w napedzie.
0 W naped nie wystgpit stan btedu.
Profil DCU Stowo Stanu, parametr 0304 FB STS WORD 2
Bit |[Nazwa Wartos¢ | Stan
16 ALARM 1 Alarm jest wigczony.
0 Brak wigczonych alarmow.
17 NOTICE 1 Wystawienie zgdanie obstugi serwisowe;.
0 Brak zgdania obstugi serwisowe.
18 DIRLOCK 1 ZAL.. blokada kierunku. (Zablokowana zmiana
kierunku.)
0 WYL. blokada kierunku.
19 LOCALLOCK 1 ZAL. blokada trybu lokalnego. (Tryb lokalnego
sterowania jest zablokowany.)
0 WYL. blokada trybu lokalnego.
20 CTL_MODE 1 Przemiennik jest w trybie sterowania wektorowego.
0 Przemiennik jest w trybie sterowania skalarnego.
21 JOGGING ACTIVE 1 Funkcja Jogging jest aktywna.
0 Funkcja Jogging jest nie aktywna.
22... |Zarezerwowane
25
26 REQ_CTL 1 Zgdane Stowo sterujgce z magistrali.
0 Brak operaciji
27 REQ_REF1 1 Zgdanie Zadawania 1 z magistrali
0 Brak zgdania zadawania 1 z magistrali.
28 REQ_REF2 1 Zgdanie Zadawania 2 z magistrali
0 Brak zgdania zadawania 1 z magistrali.
29 REQ_REF2EXT 1 Zgdanie Zewnetrznego Zadawania 2 PID z magistrali.
0 Zadanie Zewnetrzne Zadawanie 2 PID nie jest z
magistrali.
30 ACK_STARTINH 1 Wstrzymanie startu z magistrali
0 Brak wstrzymania startu z magistrali
31 Zarezerwowany
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Sterowanie z uzyciem
modutu magistrali

Co zawiera ten rozdziat

W rozdziale tym opisano jak sterowac przemienikiem z zewnetrznego urzadzenia
poprzez sie¢ z wykorzystaniem adaptera komunikacyjnego.

Przeglad systemu

Przemiennik moze zostac podtgczony do zewnetrznego systemu sterowania poprzez
adapter magistrali lub wbudowang magistrale. Dla sterowania poprzez wewnetrzng
magistrale, patrz rozdziat Sterowanie z uzyciem wewnetrznej magistrali na stronie
301.

Adapter magistrali jest podtgczany do ztgcza X3 w przemienniku czestotliwosci.
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Sterownik
magistrali

ACS355

Magistrala

Inne
urzadzenia

X3 Adapter
magistrali

Przeptyw danych

-¢—— Stowo sterowania (CW)——
<——— Zadawanie ——

Stowo stanu (SW) —p»
Wartosci aktualne —p»

We/Wyj Procesu
(Cykliczne)

Parametr R/'W

zgdzania/odpowiedzi Informacje Serwisowe

p | (Acykliczne)

Przemiennik moze by¢ ustawiony na odbiér wszystkich informacji sterujgcych
poprzez interfejs magistrali lub sterowanie moze by¢ dzielone miedzy interfejs
magistrali i inne dostepne zrodta, np. wejscia analogowe i cyfrowe.

Przemiennik czestotliwosci moze komunikowac sie z systemem sterowania przy
uzyciu modutu magistrali np. jeden z nizej wymienionych, komunikacji szeregowe,.
Informacje na temat innych dostepnych protokotéw mozna uzyskac u lokalnego
przedstawiciela ABB.

+ PROFIBUS-DP (modut FPBA-01)
* CANopen (modut FCAN-01)

* DeviceNet™ (modut FDNA-01)

» Ethernet (modut FENA-01)

* Modbus RTU (modut FMBA-01. Patrz rozdziat Sterowanie z uzyciem wewnetrznej
magistrali na stronie 301.)

Przemiennik czestotliwosci automatycznie wykrywa jaki modut adaptera magistrali
jest podtgczony do ztgcza X3 (wyjgtek FMBA-01). Profil DCU jest zawsze uzywany w
komunikacji pomiedzy przemiennikiem czestotliwosci a modutem adaptera magistrali
(patrz sekcja Interfejs sterowania po magistrali na stronie 330). Profil komunikacyjny
w magistrali sieciowej zalezy od typu i ustawien podtgczonego adaptera.

Domysline nastawy profilu sg zalezne od protokotu. Moze to by¢ np. konkretny profil
sprzedawcy (ABB Drives) dla PROFIBUS lub profil napedu standardu
przemystowego (AC/DC Drive) dla DeviceNet.
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Ustawianie komunikacji poprzez modut adaptera magistrali

Przed przystgpieniem do konfiguracji przemiennika do sterowania z magistrali, modut
adaptera musi by¢ zainstalowany mechanicznie i elektrycznie zgodnie z instrukcjami
podanymi w sekcji Montaz opcjonalnego modutu komunikacyjnego na stronie 36, i w
podreczniku modutu.

Komunikacja pomiedzy napedem i modutem adaptera magistrali jest aktywowana
nastawg parametru 9802 COMM PROT SEL na EXT FBA. Konkretne parametry dla
adaptera w znajdujgce sie grupie 51 ZEW. MODUt KOMUNIKACJI muszg zostaé
réwniez nastawione. Patrz tabela ponize;j.

Parametr Alternatywne Nastawy dla Funkcja/lnformacje
nastawy ster. przez
magistrale

INICJALIZACJA KOMINIKACJI

9802 COMM PROT NOT SEL EXT FBA Inicjalizuje komunikacje
SEL STD MODBUS pomiedzy napedem, a
EXT FBA modutem adaptera
MODBUS RS232 magistrali.
KONFIGURACJA MODUtU ADAPTERA
5101 FBA TYPE - - Wyswietla typ modutu
adaptera magistrali.
5102 FBPAR?Z2 Te parametry sg specyficzne dla kazdego modutu. Wiecej
informacji znajduje sie w podreczniku modutu. Uwaga: nie
5126 FB PAR 26 wszystkie z tych parametréw sg konieczne uzywane.
5127 FBA PAR (0) DONE - Zatwierdza zmiany nastaw
REFRESH (1) REFRESH par. konfiguracyjnych
adaptera modutu.

Uwaga: W module adapteru numerem grupy parametru jest A (grupa 1) dla grupy 571 ZEW.
MODUt KOMUNIKACJI.

WYBOR TRANSMISJI DANYCH

5401 FBADATAIN1 |0 Definiuje dane przestane z
1...6 przemiennika do kontrolera
5410 FBADATAOUT 1401, 9999 magistrali.

5501 FBA DATAOUT 1|0 Definiuje dane przestane z
1...6 kontrolera magistrali do
5910 FBADATAOUT 1401..9999 przemiennika.

Uwaga: W module adapteru numerem grupy parametru jest C (grupa 3) dla grupy 54 FBA
DATA IN i B (grupa 2) dla grupy 55 FBA DATA OUT.

Po ustawieniu zestawu parametréw modutu w grupach 51 ZEW. MODUt
KOMUNIKACJI, 54 FBA DATA IN i 55 FBA DATA OUT parametry sterujgce napedem
(przedstawione w sekcji Parametry sterujgce przemiennikiem na stronie 328) muszg
by¢ sprawdzone i ustawione w razie potrzeby.



328 Sterowanie z uzyciem modutu magistrali

Nowe nastawy dadzg efekt gdy naped zostanie ponownie zasilony lub gdy
aktywowany jest parametr 57127 FBA PAR REFRESH.

Parametry sterujace przemiennikiem

Po ustanowieniu komunikacji po magistrali, parametry sterujgce napedu
przedstawione w tabeli ponizej powinny by¢ sprawdzone i ustawione, w razie
potrzeby.

Kolumna Nastawy dla sterowania po magistrali podaje wartosci ktore powinny by¢
uzyte gdy interfejs magistrali jest wymaganym Zrodtem lub miejscem przeznaczenia
dla konkretnego sygnatu. Kolumna Funkcja/lnformacja przedstawia opis parametru.

Parametr Nastawy dla Funkcja/lnformacja
sterowania po
magistrali
WYBOR ZROD£A KOMEND STERUJACYCH
1001 EXT1 COMM Wybor magistrali jako zrodta komend start/stop
COMMANDS gdy wybrane jest EXT1 jako aktywne miejsce
sterowania.
1002 EXT2 COMM Wybor magistrali jako zrodta komend start/stop
COMMANDS gdy wybrane jest EXT2 jako aktywne miejsce
sterowania.
1003 DIRECTION FORWARD Pozwala sterowacé kierunkiem tak jak to
REVERSE zdefiniowano w parametrze 7007 i 1002.
REQUEST Sterowanie kierunkiem jest wyjasnione w sekgciji
Obstuga zadawania na stronie 371.
1010 JOGGING SEL |COMM Umozliwia aktywacje funkcji jogging 1 lub 2
poprzez magistrale.
1102 EXT1/EXT2 COMM Umozliwia wybor EXT1/EXT2 poprzez
SEL magistrale.
1103 REF1 SELECT |COMM Uzyta jest wartos¢ zadana REF1 gdy EXT1 jest
COMM+AI1 wybrany jako aktywne miejsce sterowania.
COMM™AI1 Patrz sekcja Wybdr zadawania i korekcja na
stronie 332.
1106 REF2 SELECT |COMM Uzyta jest wartos¢ zadana REF2 gdy EXT2 jest
COMM+AI1 wybrany jako aktywne miejsce sterowania.
COMM™AI1 Patrz sekcja Wybor zadawania i korekcja na
stronie 332.
WYBOR ZRODtA SYGNALU WYJSCIOWEGO
1401 RELAY COMM Pozwala na sterowanie wyj. przekaznikowym
OUTPUT 1 COMM(-1) RO przez sygnat 0134 COMM RO WORD.
15601 AO71 CONTENT (135 (tj. 0135 Kieruje wartos¢ zadawania magistrali 0735
SEL COMM VALUE 1) | cCOMM VALUE 1 wyjscie analogowe AO.
WEJSCIA STEROWANIA SYSTEMEM
1601 RUN ENABLE |COMM Wybor interfejsu magistrali jako zrodta dla
odwréconego sygnatu Run Enable [Zezwolenie
na Bieg] (Run Disable [Bieg zabroniony]).
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Parametr Nastawy dla Funkcja/lnformacja
sterowania po
magistrali
1604 FAULT RESET |COMM Wybdr interfejsu magistrali jako zrodfa dla
SEL sygnatu kasowania btedu.
1606 LOCAL LOCK |COMM Wybér interfejsu magistrali jako zrodta dla
sygnatu blokady trybem lokalnym.
1607 PARAM SAVE |DONE Zapisuje zmiany wartosci parametréw
SAVE... (wigczajgc te ktére zostaty zrobione poprzez
sterowanie przez magistrale) do pamieci statej.
1608 START COMM Wybér interfejsu magistrali jako zrodta dla
ENABLE 1 odwréconego sygnatu Start Enable 1
[Zezwolenie na Bieg 1] (Start Disable [Bieg
Zabroniony]).
1609 START COMM Wybdr interfejsu magistrali jako zrodta dla
ENABLE 2 odwréconego sygnatu Start Enable 2
[Zezwolenie na Bieg 2] (Start Disable [Bieg
Zabroniony]).
LIMITY
2013 MIN TORQUE |COMM Wybdr interfejsu magistrali jako zrodta dla
SEL wyboru limitu minimalnego 1/2.
2014 MAX TORQUE |COMM Wybdr interfejsu magistrali jako zrodta dla
SEL wyboru limitu maksymalnego 1/2.
2201 ACC/DEC 172 |COMM Wybor interfejsu magistrali jako zrodta dla
SEL wyboru par 1/2 czaséw
przyspieszania/hamowania.
2209 RAMP INPUT 0 |COMM Wybdr interfejsu magistrali jako zrodta dla
wymuszenia wejscia rampy do zera.
FUNKCJE BLEDU KOMUNIKACJI
3018 COMM FAULT |NOT SEL Okreslenie dziatania przemiennika dla
FUNC FAULT przypadku utraty komunikacji z magistrala.
CONST SP 7
LAST SPEED
3019 COMM FAULT |0.1...60.0s Okeslenie czasu pomiedzy utratg komunikaciji, a
TIME dziataniem wybranym za pomocg parametru
3018 COMM FAULT FUNC.
WYBOR ZRODEA SYGNALU ZADAWANIA DLA REGULATORA PID
4010/ SET POINT COMM PID sterowanie wartoscig zadang (REF2)
4110/ SEL COMM=+AI1
4210 COMM*AI1
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Interfejs sterowania po magistrali

W komunikacji pomiedzy magistralg systemowag a przemiennikiem uzywane sg 16-
bitowe we/wyj stowa danych. Przemiennik uzywa maksymalnie 10 stéw w kazdym
kierunku.

Dane transferowane z przemiennika do kontrolera magistrali sg zdefiniowane w
grupie parametrow 54 FBA DATA IN a dane transferowane z kontrolera magistrali do
napedu sg zdefiniowane w grupie parametréw 55 FBA DATA OUT.

Magistrala sieciowa

Modut komunikacyjny . Wybor start,
[ dar\:v)cl:ﬁore' stop, kier.
| yenh wej. 4 = Status word NOT SEL —
DATA IN 5=ACT1 ") AN
Interfejs Par. 0101...9914 —
danej |
magistrali 10 1001/1002
| 5401]....15410
|
| % /t;T? d Wy%ér . Wybor REF1
anyen wyl- 1= Controlword V) H _
| 1 KEYPAD
2=REF1" — N\
| 1 N\ Le[3=Rer2" Ll 2 comm—
L Par. 0101...9914 >
1103
5501/...15510
Wybdér REF2
1) Niektore adaptery magistral mapujg automatycznie te
dane. W celu uzycia wirtualnych adresow, patrz KEYPAD
podrecznik uzytkownika dla dopowiedniego modutu \
adaptera. 2) COI\/I.Ii/.I
2) . —
Patrz takze inne parametry wyboru COMM. .
1106

B Stowo Sterujace i Stowo Stanu

Stowo Sterujgce (Control word - CW) zasadniczo oznacza sterowanie
przemiennikiem z magistrali systemowej. Stowo sterujgce jest wysytane przez
kontroler magistrali do przemiennika. Przemiennik przetgcza sie pomiedzy stanami
zgodnie z bitowo zakodowanymi instrukcjami Stowa Sterujgcego.

Stowo Stanu ( Status word - SW) jest stowem zawierajgcym informacje o stanie
napedu, wysytane jest przez przemiennik do kontrolera magistrali.
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B Zadawanie

Zadawanie (Reference - REF) jest 16-bitowg liczbg catkowitg ze znakiem. Ujemny
sygnat odniesienia (np. sygnalizuje przeciwny kierunek obrotéw silnika) jest tworzony
przez obliczenie dwdjkowego dopetnienia z odpowiedniej dodatniej wartosci sygnatu
odniesienia. Zawartos¢ kazdego stowa zadawania moze by¢ uzyta jako wartos¢
zadana predkosci lub czestotliwosci.

B Wartosci Aktualne

Wartosci aktualne (Actual values - ACT) sg 16-bitowymi stowami zawierajgcymi
informacje na temat wybranych dziatah przemiennika.

Profil komunikacyjny

Komunikacja pomiedzy przemiennikiem czestotliwosci a modutem obdtuguje profil
komunikacyjny DCU. Profil DCU rozszerza interfejs sterowania i stanu do 32 bitéw.

Magistrala Modut magistrali Przemiennik
sieciowa czestotliwosci

Profil napedu standardu
przemystowego
(np. PROFIdrive)

1)

(| Konwersja danych |
Wybor
ABB drives " — S
i —— -
- Konwersja danych < — (
—
< > 2)
Transparent 16

Opcjonalne

. zadawanie, <

skalowanie wartosci
aktualnych

Transparent 32

) Profil DCU

2) Wybor poprzez parametry konfiguracyjne adaptera magistrali (grupa parametréw 51 ZEW.
MODUt KOMUNIKACJI)

Zawartos¢ Stowa Sterowania i Stanu profilu DCU patrz sekcja Profil komunikacyjny
DCU na stronie 320.
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Zadawanie poprzez magistrale

B Wybér zadawania i korekcja

Zadawanie przez magistrale (nazwane COMM w kontekstowym wyborze sygnatéw)
jest wybierane przez nastawe paramnetru wyboru zadawania — 1703 REF1 SELECT
lub 1106 REF2 SELECT — na COMM, COMM+AI1 lub COMM*Al1. Gdy parametr
1103 lub 1706 ma wartos¢ COMM, zadawanie z magistrali jest przekazywane bez
korekcji. Gdy parametr 7703 lub 1706 ma wartos¢ COMM+AI1 lub COMM*AIT,
zadawanie z magistrali jest korygowane przy uzyciu wejscia Al1, jak to zostato
pokazane na ponizszych przyktadach dla profilu DCU.

Dla profilu DCU zadawanie z magistrali moze by¢ w Hz, rpm lub procentach. W
ponizszych przyktadach zadawanie jest w rpm (obr/min).

Nastawa

Gdy COMM > 0 rpm

Gdy COMM < 0 rpm

COMM

COMM/1000 + (Al(%) - 50%) - (MAX-MIN)

COMM/1000 + (Al(%) - 50%) - (MAX-MIN)

+Al1

Skorygowane
zadawanie (rpm)
- COMM
Maks. limit REF -1500000 -750000 0
1500 ; | Min Tmi® )0
00% o .’
L4 ¢
\ "
%0 - — =+ - — - -7500
AlZ 50%
L 4
L4
S A% N
" ° Min. limit
0 ‘ > — - R & 1-1500
0 750000 1500000 CcoOMM Maks. limit
REF \
Skorygowane
zadawanie(rpm)
Skorygowane
zadawanie (rpm) COMM
REF _-1500000 -750000 0
1500fF — — — + — — — - - ‘ ‘ 0
| | Maks. limit | _ _ _ _ _ _ _ ___ 300
1200 — — —~ - Min. limit | =
Al =A400%
750~ — — -750
AL=50% |
Min limit |
3000 T e - — 2" 1-1200
\ | Maks. limit ! ‘
0 \ \ COMM L o+ _ 11500
0 750000 1500000 REF
Skorygowane

zadawanie (rpm)

Maksymalny limit jest definiowany przez par. 1105 REF1 MAX/ 1108 REF2 MAX.
Minimalny limit jest definiowany przez par. 1104 REF1 MIN / 1107 REF2 MIN.
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Nastawa Gdy COMM > 0 rpm Gdy COMM < 0 rpm
COMM* (COMM/1000) - (Al(%) / 50%) (COMM/1000) - (Al(%) / 50%)
Al1
Skorygowane
zadawanie (rpm)
A COMM
Max. limit REF 74—1500000 -750000 0
1500 — - - | o - Min.limit- | Al= 0%, 70
L4
| AL# 50% | Ry
Al = 100% ;¢ 207 | :'.
750f — / — #°— — — ===t —f —1-7%0
*
\
R | . Al=80%
. | \ ¢ A 0
R | S o L. =100%
ol ' Al=0% . >M7||']_7|||:r||t Max. limit e _ _ _ 11500
0 750000 1500000 © comm
REF Skorygowane
zadawanie (rpm)
Skorygowane
zadawanie (rpm)
A cpMM 1500000 -750000 0
1500 — — — + — — — REF Q2700 - 0
P . L |
1200 _ _ _ ' 'r Ma.x limit Min. limit : Al = 0% 300
Al=300% ‘
780 - AL=B0% Y -750
300 ¥~ : Al = 0% Min. limit Max. limit ‘L 1200
[
0 L I COMM ‘————L————'1500
0 750000 1500000° REF Y
Skorygowane

zadawanie (rpm)

Maksymalny limit jest definiowany przez par. 1105 REF1 MAX | 1108 REF2 MAX.
Minimalny limit jest definiowany przez par. 1104 REF1 MIN /| 1107 REF2 MIN.
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B Skalowanie zadawania z magistrali

Zadawania z magistrali REF1 oraz REF2 sg skalowane dla profilu DCU, jak zostato
to pokazane w ponizszej tabeli.

Uwaga: Korekcja zadawania (patrz sekcja Wybor zadawania i korekcja na stronie
332) jest stosowana przed skalowaniem.

Zadawanie

Zakres

Typ
zadawania

Skalowanie

Uwagi

REF1

-214783648

+214783647

Predkos¢ lub
czestotliwos¢

1000 =1rpm/1 Hz

Kohcowe zadawanie
ograniczone przez 1104/1105.
Biezgca predkos¢ silnika
ograniczona przez 2001/2002
(predkosc) lub 2007/2008
(czestotliwosc).

REF2

-214783648

+214783647

Predkos¢ lub
czestotliwosc

1000 = 1%

Koncowe zadawanie
ograniczone przez 1107/1108.
Biezgca predkosc silnika
ograniczona przez 2001/2002
(predkos¢) lub 2007/2008
(czestotliwosc).

Moment

1000 = 1%

Koncowe zadawanie
ograniczone przez 2015/2017
(moment 1) lub 2016/2018
(moment 2).

Zadawanie
PID

1000 = 1%

Koncowe zadawanie
ograniczone przez 4012/4013
(PID zestaw 1) lub 4112/4113
(PID zestaw 2).

Uwaga: Nastawy parametréw 1104 REF1 MIN oraz 1107 REF2 MIN mie majg

wptywu na skalowanie zadawania.

B Obstuga zadawania

Obstuga zadawania jest taka sama dla profilu ABB drives (wewnetrzna magistrala) i
profilu DCU. Patrz sekcja Obstuga zadawania na stronie 3171.

B Skalowanie biezacej wartosci

Skalowanie liczb catkowitych wysytanych do urzgdzenia typu master jako Biezaca
(aktualna) wartosc¢ zalezy od wybranej funkcji. Patrz rozdziat Sygnaty biezgce i
parametry na stronie 175.
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Sledzenie bledéw

Co zawiera ten rozdziat

W rozdziale tym opisano jak kasowac btedy i przeglgdac historie btedow.
Wymieniona jest réwniez lista wszystkich alarmow i btedow oraz mozliwe przyczyny
ich wystgpienia i dziatania korekcyjne.

Bezpieczenstwo

OSTRZEZENIE! Tylko wykwalifikowani elektrycy mogg dokonywaé

konserwacji napedu. Przed przystgpieniem do pracy z napedem muszg zostac
przeczytane instrukcje bezpieczenstwa zawarte w rozdziale Bezpieczenstwo na
stronie 17.

Sygnalizacja ostrzezen i btedéw

Bfad jest sygnalizowany poprzez czerwong diode. Patrz sekcja Diody LED na str.
356.

Informacje alarmoéw lub btedéw na wyswietlaczu panelu sygnalizujg nieprawidtowy
stan napedu. Wigekszos¢ alarméw i bteddw moze by¢ zidentyfikowana i skorygowana
dzieki informacjom zawartym w tym rozdziale. Jezeli nie, nalezy skontaktowac¢ sie z
przedstawicielem ABB.

Czterocyfrowy numer kodowy w nawiasach pojawiajgcy sie po informaciji jest
przeznaczony dla komunikacji po magistrali. Patrz rozdziaty Sterowanie z uzyciem
wewnetrznej magistrali na stronie 301 oraz Sterowanie z uzyciem modutu magistrali
na stronie 325.
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Jak kasowac

Bfgd/alarm moze by¢ kasowany poprzez: nacisniecie przycisku @ (podstawowy
panel) lub F% (panel z asystentem), wejscie cyfrowe lub magistrale, lub wytgczenie
zasilania na chwile. Wybor Zrodta sygnatu kasujgcego btad jest jest dokonywany w
parametrze 1604 FAULT RESET SEL. Kiedy btgd zostanie usuniety, silnik moze by¢

uruchomiony.

Historia btedow

Gdy zostanie wykryty btad, jest on zapisywany w historii btedow. Ostatnie btedy i
alarmy sg zapisywane ze znacznikiem czasu.

Parametry 0401 LAST FAULT, 0412 PREVIOUS FAULT 1 oraz 0413 PREVIOUS
FAULT 2 zapisujg ostatnie btedy. Parametry 0404...0409 przedstawiajg dane pracy
przemiennika w chwili wystgpienia ostatniego btedu. Panel sterowania z asystentem
dostarcza dodatkowych informacji na temat historii btedéw. W celu uzyskania wiecej
informaciji patrz sekcja Tryb “Rejestrator Btedow” (FAULT LOGGER) na stronie 100.
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Informacje alarmoéw generowane przez przemiennik

czestotliwosci
KOD |ALARM PRZYCZYNA CO ZROBIC
2001 | OVERCURRENT Regulator Sprawdzi¢ obcigzenie silnika.
0308 bit 0 ograniczenia pradu Sprawdzié czas przyspieszania (2202

(programowalna
funkcja btedu 71610)

wyjsciowego jest
aktywny.

oraz 2205).

Sprawdzi¢ silnik i kable silnika (takze
zgodnos$¢ faz).

Sprawdzi¢ warunki otoczenia.
Obcigzalnos¢ maleje, jezeli
temperatura w miejscu instalacji
przekracza 40°C. Patrz sekcja
Obnizenie parametréow na stronie 359.

2002 | OVERVOLTAGE Regulator przepiecia | Sprawdzi¢ czas hamowania (2203
0308 bit 1 na szynie DC jest oraz 2206).
(programowalna aktywny. Sprawdzi¢ sie¢ zasilajgcg pod katem
funkcja btedu 1610) wystgpowania przepigc statycznych
lub przejsciowych.
2003 | UNDERVOLTAGE Regulator zbyt Sprawdzi¢ zasilanie.
; niskiego napiecia
0308 bit 2 szyny DC jest aktywny.
(programowalna
funkcja btedu 71610)
2004 |DIRLOCK Zmiana kierunku nie Sprawdzi¢ ustawienia parametru 7003
0308 bit 3 jest dozwolona. DIRECTION.
2005 |10 COMM Przerwa w komunikacji | Sprawdzi¢ stan komunikacji z
0308 bit 4 z magistralg sieciowg. | magistralg sieciowg. Patrz rozdziat
Sterowanie z uzyciem wewnetrznej
(programowalna magistrali na str. 301, rozdziat
funkcja btedu 30178, Sterowanie z uzyciem modutu
3019) magistrali na str. 325 lub odpowiedni
podrecznik uzytkownika adaptera
sieciowego.
Sprawdzi¢ ustawienia parametréw
funkcji btedéw.
Sprawdzi¢ potgczenia.
Sprawdzi¢ czy jest komunikacja z urz.
nadrzednym (master).
2006 |Al1LOSS Sygnat wejscia Sprawdzi¢ ustawienia parametrow
0308 bit 5 analogow_e_gc_) A|1 funkcji btedéw.
(programowalna 32?3%%3'0232?;“ Sprawdzi¢ poziom analogowego
funkcja btedu 3007, | parametr 3021 Al1 sygnatu sterujgcego.
3021) FAULT LIMIT. Sprawdzi¢ potgczenia.
2007 |AI2LOSS Sygnat wejscia Sprawdzi¢ ustawienia parametrow
0308 bit 6 analogowego Al2 funkcji bteddw.

(programowalna
funkcja btedu 3001,
3022)

spadt ponizej limitu
ustalonego przez
parametr 3022 Al2
FAULT LIMIT.

Sprawdzi¢ poziom analogowego
sygnatu sterujgcego.

Sprawdzi¢ potgczenia.
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KOD |ALARM PRZYCZYNA CO ZROBIC
2008 |[PANEL LOSS Przerwa w komunikacji | Sprawdzi¢ potaczenia z panelem.
0308 bit 7 migdzy Sprawdzi¢ parametry funkciji bledéw.
przemiennikiem, a . ,
(programowalna panelem sterowania, | Sprawdzi¢ tgcznik panela z
funkcja btedu 3002) | ktéry jest wybrany przemiennikiem.
jako aktywne miejsce | Zamieni¢ panel sterujgcy w platformie
sterowania. montazowe;.
Jezeli przemiennik jest w trybie
sterowania zewnetrznego (REM) i
start/stop, komendy kierunku lub
zadawanie nastawione sg poprzez
panel sterownania:
Sprawdzic nastawy grup 70
START/STOP/ KIERUNEK i 11
WYBOR ZADAWANIA.
2009 |DEVICE Temperatura Sprawdzi¢ warunki otoczenia. Patrz
OVERTEMP tranzystorow IGBT sekcja Obnizenie parametrow na str.
0308 bit 8 przemiennika jest 359.
nladmlerna. L'm1't200C Sprawdzié przeptyw powietrza i
alarmu wynosi - | dziatanie wentylatora.
Sprawdzi¢ moc silnika w poréwnaniu
do mocy przemiennika.
2010 [MOTOR TEMP Temp. silnika jest za Sprawdzi¢ dane znamionowe silnika,
0308 bit 9 wysoka z powodu zbyt | obcigzenie i chtodzenie.
duzego obcigzenia, za P fani
(programowalna ma+e'gmoc gilnika Sprawdzi¢ dane uruchomieniowe
funkcja b’fedu 1aie) y S| ’ (WejSCIOWG).
niewystarczajgcego . . ;
3005...3009 / 3503) | chtodzenia lub Sprawdzi¢ parametry funkcji btedow.
btednych danych we;.
Zmierzona Sprawdzi¢ wartosc¢ dla limitu alarmu.
tempkeraturf SI.'In!!:a Sprawdzié czy liczba czujnikéw
plrze roczyta limi odpowiada wartosci ustawionej w
alarmu ustawionego W | harametrze 3501 SENSOR TYPE.
parametrze 3503 e . .
ALARM LIMIT. Pozwoli¢ silnikowi schtodzi¢ sie.
Zapewni¢ wtasciwe chtodzenie silnika:
sprawdzi¢ wentylator chtodzacy,
wyczysci¢ powierzchnie chtodzace, itd.
2011 [ UNDERLOAD Obcigzenie sinika jest | Sprawdzic¢ usterke w napedzanym
0308 bit 10 zbyt mate z powodu urzadzeniu.
np. zerwania P i .
(programowalna mpechanizmu w Sprawdzié parametry funkcji btedéw.
funkcja btedu urzadzeniu Sprawdzi¢ moc silnika w poréwnaniu
3013...3015) napedzanym. do jednostki mocy.
2012 | MOTOR STALL Silnik pracuje w Sprawdzi¢ obcigzenie silnika i
0308 bit 11 obszarze utyku z parametry znamionowe przemiennika.
powodu np. wzrostu P i .
(programowalna obciazenia lub zbyt Sprawdzi¢ parametry funkcji btedow.
funkcja btedu niskiej mocy silnika.
3010...3012)
2013 | AUTORESET Automatyczne Sprawdzi¢ ustawienia par. grupy 317
1) 0308 bit 12 kasowanie alarmu AUTOMATYCZNE KASOWANIE.
2018 | PID SLEEP Funkcja uspienia Patrz grupy parametréw
1) 0309 bit 1 regulatora PID weszta | 40 PROCESOWY PID NAST. 1...

w tryb uspienia.

41 PROCESOWY PID NAST. 2.
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KOD |ALARM PRZYCZYNA CO ZROBIC
2019 |ID RUN Przeprowadzany jest | Alarm jest zwigzany z normalng
0309 bit 2 Bieg Identyfikacyjny procedurg uruchomienia. Poczeka¢ do
silnika. momentu zasygnalizowania

ukonczenia identyfikacji silnika.

2021 | START ENABLE 1 | Brak sygnatu Start Sprawdzi¢ nastawy parametru 1608

MISSING Enable 1 (Zezwolenie | START ENABLE 1.
0309 bit 4 na bieg 1) Sprawdzi¢ potaczenia wejéé
cyfrowych.

Sprawdzi¢ nastawy modutu
komunikacyjnego.

2022 | START ENABLE 2 | Brak sygnatu Start Sprawdzi¢ nastawy parametru 7609

MISSING Enable 2 (Zezwolenie | START ENABLE 2.
0309 bit 5 na bieg 2) Sprawdzié potaczenia wejsé
cyfrowych.

Sprawdzi¢ nastawy modutu
komunikacyjnego.

2023 | EMERGENCY Przemiennik otrzymat | Sprawdzi¢ czy bezpieczne jest
STOP komende stop kontynuowanie pracy.
0309 bit 6 bezpieczenstwa, Ustawi¢ przycisk stopu
czasy stopu sg bezpieczenstwa w pozycji normalne;j.

zgodne z czasami
zdefiniowanymi w
parametrze 2208
EMERG DEC TIME.

2024 |ENCODER ERROR | Btgd w komunikacji Sprawdzi¢ enkoder oraz jego

0309 bit 7 pomiedzy enkoderem i | okablowanie, interfejs modutu
interfejsem modutu enkodera oraz jego okablowanie a
(programowalna eknodera lub takze nastawy parametrow w grupie

funkcja btedu 5003) | pomiedzy modutem i | 50 ENKODER.
przemiennikiem

2025 |FIRST START Zatgczone Odczeka¢ do momentu wskazania
0309 bit 8 magnesowanie przez przemiennik, ze identyfikacja
identyfikacyjne silnika. | silnika zostata ukoriczona.

Alarm nalezy do
normalnej procedury
uruchomienia.

2026 | INPUT PHASE Napiecie w posrednim | Sprawdzi¢ bezpieczniki linii zasilajgcej.
LOSS obwodzie DC waha si¢ | gnadzié niezréwnowazenie zasilania.
0309 bit 9 z powodu utraty fazy

zasilajacej lub Sprawdzi¢ parametry funkcji btedow.

(programowalna przepalenia
funkcja btedu 3076) | bezpiecznika.

Alarm jest generowany
gdy wahania napiecia
DC przekraczajg 14%
Znamionowego
napiecia DC
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KOD |ALARM PRZYCZYNA CO ZROBIC
2029 | MOTOR BACK EMF | Silnik z magnesami Jezeli wymagany jest start
0309 bit 12 trwatymi obraca sie, obracajgcego sie silnika, wybrac tryb
tryb startu 2 (DC startu 1 (AUTO) parametrem 27101
MAGN) zostatwybrany | START FUNCTION. Inaczej naped
parametrem 2701 wystartuje po tym jak silnik zostat
START FUNCTION, i | zatrzymany.
zadany jest bieg.
Przemiennik ostrzega
ze wirujacy silnik nie
moze by¢
magnesowany pragdem
C.
2035 | SAFE TORQUE Wymyszona funkcja Jezeli reakcja przerwania obwodu
OFF STO (Safe torque off), | bezpieczenstwa nie jest spodziewana,
0309 bit 13 poprawne dziatanie sprawdzi¢ poprawnos$¢ potgczenia

Parametr 3025 STO
OPERATION jest
nastawiany na reakcje
alarmem.

obwodu bezpieczenstwa z STO
przytacze X1C.

Jezeli wymagana jest inna reakcja,
zmieni¢ wartos¢ parametru 3025 STO
OPERATION.

Uwaga: Sygnat startu musi zostac
skasowany (przetgczony na 0) jezeli
funkcja STO zostata uzyta podczas
biegu napedu.

1) Nawet gdy przekaznik jest skonfigurowany w taki sposob aby sygnalizowat alarmy (np.
parametr 1401 RELAY OUTPUT 1 =5 (ALARM) lub 16 (FLT/ALARM)), ten alarm nie bedzie
sygnalizowany przez wyjscie przekaznikowe.
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Alarmy generowane przez podstawowy panel sterowania

Podstawowy panel sterowania wyswietla alarmy w postaci kodu ASxxx..

zadanie.

KOD ALARMU | PRZYCZYNA CO ZROBIC

5001 Przemiennik nie Sprawdzi¢ potgczenie panelu.
odpowiada.

5002 Niekompatybilny profil Skontaktowac sie z lok. przedstawicielem ABB.
komunikacji

5010 Niewtasciwy rezerwowy Sprobowac ponownie odczytu parametrow.
zapis pliku parametrow Sprobowac ponownie zapisu parametréw.

5011 Przemiennik sterowany Przetgczy¢ przemiennik w tryb sterowania
jest z innego zrodta. lokalnego.

5012 Wirowanie w wybranym Umozliwi¢ zmiane kierunku wirowania. Patrz
kierunku jest zablokowane. | Parametr 7003 DIRECTION.

5013 Panel sterowania jest Start z panelu nie jest mozliwy. Skasowac
zablokowany poniewaz komende stopu bezpieczenstwa lub usungc
aktywna jest blokada komende stop w 3-przewod. sterowaniu, przed
wykonania polecenia start. | startem z panelu.

Patrz sekcja Makroaplikacja 3-przewodowa na
stronie 711 oraz parametry 1001 EXT1
COMMANDS, 1002 EXT2 COMMANDS i 2109
EMERG STOP SEL.

5014 Panel sterowania jest Skasowac btad przemiennika i sprobowac
zablokowany z powodu ponownie.
btedu przemiennika.

5015 Panel sterowania jest Wyltgczy¢ blokade trybu lokalnego i sprobowac
zablokowany poniewaz ponownie. Patrz parametr 1606 LOCAL LOCK.
aktywna jest blokada trybu
lokalnego.

5018 Domyslna wart. parametru | Skontaktowac sie z lok. przedstawicielem ABB.
nie jest znaleziona.

5019 Zabronione wpisanie Dozwolone jest tylko kasowanie param.
wartosci niezerowej

5020 Parametr lub grupa Skontaktowac sie z lok. przedstawicielem ABB.
parametrow nie istnieje lub
wartos¢ parametru jest
sprzeczna.

5021 Parametr lub grupa Skontaktowac sie z lok. przedstawicielem ABB.
parametréw jest ukryta.

5022 Parametr jest Wartos$¢ parametru tylko do odczytu i dlatego
zabezpieczony przed nie moze zosta¢ zmieniona.
zapisem.

5023 Zmiana parametru nie jest | Zatrzymac przemiennik i zmieni¢ warto$¢
dozwolona podczas biegu | parametru.
przemiennika.

5024 Przemiennik wykonuje Poczeka¢ do zakohczenia zadania.
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KOD ALARMU | PRZYCZYNA CO ZROBIC
5025 Program jest zapisywany | Poczeka¢ do zakonczenia zapisu/odczytu.
lub odczytywany.
5026 Wartos¢ osiggneta lub jest | Skontaktowac sie z lok. przedstawicielem ABB.
ponizej min. limitu.
5027 Wartos¢ osiggneta lub jest | Skontaktowac sie z lok. przedstawicielem ABB.
powyzej maks. limitu.
5028 Btedna warto$¢. Skontaktowac sie z lok. przedstawicielem ABB.
5029 Pamiec¢ nie jest gotowa. Sprébowacé ponownie.
5030 Btedne zadanie Skontaktowac sie z lok. przedstawicielem ABB.
5031 Przemiennik nie jest Sprawdzi¢ zasilanie przemiennika.
gotowy do pracy, np. z
powodu niskiego napiecia
DC.
5032 Btad parametru Skontaktowac sie z lok. przedstawicielem ABB.
5040 Bfad zapisu parametru. Przeprowadzi¢ funkcje odczytu przed zapisem.
Wybrany zestaw nie jest w
biezgcym pliku zapisu
rezerwowego parametréw.
5041 Plik zapisu parametrow nie | Skontaktowac sie z lok. przedstawicielem ABB.
jest odpowiedni.
5042 Btad zapisu parametru. Przeprowadzi¢ funkcje odczytu przed zapisem.
Wybrany zestaw nie jest w
biezgcym pliku zapisu
rezerwowego parametrow.
5043 Brak blokady polecenia
start
5044 Btad przywracania pliku Sprawdzi¢ czy plik jest kompatybilny z
rezerwowego zapisu przemiennikiem.
parametrow.
5050 Przerwany odczyt Przeprowadzi¢ ponownie odczyt.
parametrow
5051 Btad pliku Skontaktowac sie z lok. przedstawicielem ABB.
5052 Odczyt parametrow nie Przeprowadzi¢ ponownie odczyt.
powiddt sie.
5060 Przerwany zapis Przeprowadzi¢ ponownie zapis.
parametrow
5062 Zapis parametrow nie Przeprowadzi¢ ponownie zapis.
powiodt sie.
5070 Btad zapisu rezerwowego | Skontaktowac sie z lok. przedstawicielem ABB.
w pamieci panelu
5071 Btad odczytu rezerw. Skontaktowac sie z lok. przedstawicielem ABB.

zapisu w pamieci panelu
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KOD ALARMU | PRZYCZYNA CO ZROBIC

5080 Dziatanie jest Przetgczy¢ w tryb sterowania lokalnego.
niedozwolone poniewaz
przemiennik nie jest w
trybie ster. lokalnego.

5081 Dziatanie jest Sprawdzi¢ przyczyne i skasowac btad.
niedozwolone z powodu
aktywnego btedu.

5083 Dziatanie jest Sprawdzi¢ nastawy parametru7602
niedozwolone poniewaz PARAMETER LOCK.
aktywna jest blokada
parametrow.

5084 Dziatanie jest Poczekac az zadanie zostanie wykonane i
niedozwolone poniewaz sprobowaé ponownie.
naped jest w trakcie
realizacji zadania.

5085 Zapis parametrow ze Sprawdzi¢ czy typy przemiennikéw zrédtowego
zrédiowego przemiennika do | i docelowego sg takie same, tj. ACS355. Patrz
docelowego przemiennika tabliczka z opisem typu przemiennika.
nie powiodt sie.

5086 Zapis parametrow ze Sprawdzi¢ czy typy przemiennikéw zrodtowego
zrédiowego przemiennika do | i docelowego sg takie same. Patrz tabliczka z
docelowego przemiennika opisem typu przemiennika.
nie powiddt sie.

5087 Zapis parametréw ze Sprawdzi¢ czy oprogramowanie przemiennikéw
z'rédlfowego przemiennika do iro’djfowego i doce_lowego Sg takie same. Patrz
docelowego przemiennika nie parametry w grupie 33 INFORMACJE.
powiddt sie poniewaz zestawy
parametréw sg
niekompatybilne.

5088 Dziatanie nie powiodto sie | Skontaktowac sie z lok. przedstawicielem ABB.
z powodu btedu pamieci
przemiennika.

5089 Zapis nie powiodt sie z Skontaktowac sie z lok. przedstawicielem ABB.
powodu btedu CRC.

5090 Zapis nie powiodt sie z Skontaktowac sie z lok. przedstawicielem ABB.
powodu btedu
przetwarzania danych.

5091 Dziatanie nie powiodto sie | Skontaktowac sie z lok. przedstawicielem ABB.
z powodu btedu parametru.

5092 Zapis parametrow ze Sprawdzi¢ czy informacje przemiennikéw

zrodtowego przemiennika do
docelowego przemiennika nie
powiddt sie poniewaz zestawy
parametréw sg
niekompatybilne.

zrédtowego i docelowego sg takie same. Patrz

parametry w grupie 33 INFORMACJE.
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Informacje btedéw generowane przez przemiennik

KOD |(BLAD PRZYCZYNA CO ZROBIC
0001 | OVERCURRENT Prad wyjsciowy Sprawdzi¢ obcigzenie silnika.
(2310) g;zrﬁlég;%}ﬂe%ooz'om Sprawdzi¢ czas przyspieszania (2202
0305 bit 0 wylgczenia. 2205). o - _
Sprawdzi¢ silnik i kable silnika (takze
zgodnos¢ faz).
Sprawdzi¢ warunki otoczenia.
Obcigzalnos¢ maleje, jezeli temp. w
miejscu instalacji przekracza 40°C.
Patrz sekcja Obnizenie parametrow
na stronie 359.
0002 |DC OVERVOLT Przekroczone napiecie | Sprawdzi¢ czy kontroler przepieciowy
(3210) w obwodzie posrednim | jest witgczony (parametr 2005
0305 bit 1 DC. Limit OVERVOLT CTRL).

! sar*noczyr_m%?o Sprawdzié sieé zasilajgcg pod katem
wytgczenia dia .| wystepowania przepie¢ statycznych
przepigcia DC wynosi | |,b przejsciowych
420V dla 200 V '
przemiennikéw i 840 V | Sprawdzi¢ czoper hamowania i
dla 400 V rezystor (jesli jest uzyty). Kontrola
przemiennikdw. przepiecia musi by¢ wytgczona gdy

czoper i rezystor sg uzywane.
Sprawdzi¢ czas hamowania (2203,
2206).
Wymienié przemiennik czest. z
czoperem i rezystorem.
0003 |DEV OVERTEMP Temperatura IGBT Sprawdzi¢ warunki otoczenia.

(4210) przemiennika jest Zobaczyc¢ takze Obnizenie

0305 bit 2 nadmierna. Limit dla parametrow na str. 359.

! sar*noczyr.mego . Sprawdzié przeptyw powietrza i
‘4"%’5%((3;26”@ wynosi dziatanie wentylatora.

' Sprawdzi¢ moc silnika w poréwnaniu
do przemiennika.
0004 | SHORT CIRC Zwarcie w kablach Sprawdzi¢ silnik i kable silnikowe.
(2340) silnikowych lub w
. silniku
0305 bit 3
0006 |DC UNDERVOLT Niewystarczajgce Sprawdzi¢ czy kontroler zbyt niskiego
(3220) napiecie w obwodzie | napiecia jest wigczony (parametr 2006
0305 bit 5 posrednim DC z UNDERVOLT CTRL).

! ggg%?;cg}raty fazy Sprawdzié zasilanie oraz bezpieczniki.
przepalenié
bezpiecznika, wewn.
btedu mostka
prostowniczego lub za
niskiego napiecia zasil.

0007 |[AI1LOSS Sygnat wejscia Sprawdzi¢ nastawy parametréw
(8110) analogowego Al1 funkcji bteddéw.
0305 bit 6 spadt ponizej limitu Sprawdzié poprawno$é poziomu

(program. funkcja
btedu 3001, 3021)

ustalonego przez
parametr 3021 Al1
FAULT LIMIT.

analogowego sygnatu sterujgcego.
Sprawdzi¢ potgczenia.
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KOD |BLAD PRZYCZYNA CO ZROBIC
0008 |[AI2LOSS Sygnat wejscia Sprawdzi¢ nastawy parametréw
(8110) analogowego Al2 funkcji btedow.
0305 bit 7 Sp?dl* ponizej limitu Sprawdzié poprawno$é poziomu
, ustalonego przez analogowego sygnatu sterujgcego.
(program. funkcja parametr 3022 Al2 » .
bledu 3001, 3022) | FAULT LIMIT. Sprawdzi¢ potgczenia.
0009 | MOT OVERTEMP | Temperatura silnika Sprawdzi¢ dane znamionowe silnika,
(4310) jest za wysoka. Moze | obcigzenie i chtodzenie.
0305 bit 8 t%bg/g spowodowane | gprawdzié dane uruchomieniowe
Zbyt guzym (wejsciowe).
(programowalna obcigzeniem, za matg , y .
funkcja btedu moca silnika, Sprawdzi¢ parametry funkcji btedow.
3005...3009 / 3504) | nieodpowiednim
chtodzeniem lub
btednymi danymi wej.
Zmierzona Sprawdzi¢ wartos¢ dla limitu btedu.
tempkeratur? ‘T.'In.'ka Sprawdzi¢ czy liczba czujnikéw
p’frze roczyfa limit odpowiada warto$ci ustawionej w
bledu ustawionego W | harametrze 3501 SENSOR TYPE.
parametrze 3504 e : o
FAULT LIMIT. Pozwoli¢ silnikowi schtodzi¢ sie.
Zapewnic wiasciwe chtodzenie silnika:
sprawdzi¢ wentylator chtodzacy,
wyczysci¢ powierzch. chtodzace, itd.
0010 |PANEL LOSS Przerwa w komunikacji | Sprawdzi¢ potgczenia z panelem.
(5300) migdzy Sprawdzié parametry funkciji btedéw.
) przemiennikiem, a N .
0305 bit 9 panelem Sterowania, Spraw'dZIC.’fa.CZhIk panela y4
(programowalna ktory jest wybrany przemiennikiem.
funkcja btedu 3002) |jako aktywne miejsce | Zamieni¢ panel sterujgcy w platformie
sterowania. montazowe;.
Jezeli przemiennik jest w trybie
sterowania zewnetrznego (REM) i
komendy start/stop, kierunku lub
zadawanie nastawione sg poprzez
panel sterownania:
Sprawdzi¢ nastawy grup 70
START/STOP/ KIERUNEK i 11
WYBOR ZADAWANIA.
0011 | ID RUN FAIL Bieg ID silnika nie Sprawdzi¢ potgczenia silnika.
(FF84) Zoﬁta," pomysinie Sprawdzi¢ dane rozruchowe (grupa 99
0305 bit 10 zaxonczony. DANE WEJSCIOWE).
Sprawdzi¢ maksymalng predkosé
(parametr 2002). Warto$¢ powinna
by¢ ustawiona na co najmniej 80%
znamionowej predkosci silnika
(parametr 9908).
Upewni¢ sie ze bieg ID zostat
przeprowadzony zgodnie z
instrukcjami podanymi w sekcji Jak
przeprowadzic bieg ID na stronie 70.
0012 | MOTOR STALL Silnik pracuje w Sprawdzi¢ obcigzenie silnika i
(7121) obszarze utyku z parametry znamionowe przemiennika
0305 bit 11 powodu np. wzrostu czestotliwosci.
[

(programowalna
funkcja btedu
3010...3012)

obcigzenia lub
niewystarczajgcej
mocy silnika.

Sprawdzi¢ parametry funkcji btedow.
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KOD |BtAD PRZYCZYNA CO ZROBIC
0014 | EXT FAULT 1 Zewnetrzny btad 1 Sprawdzi¢ zewnetrzne urzgdzenia
(9000) pod kgtem btedow.
0305 bit 13 Sprawdzi¢ nastawy parametru 3003
EXTERNAL FAULT 1.
(programowalna
funkcja btedu 3003)
0015 | EXT FAULT 2 Zewnetrzny btad 2 Sprawdzi¢ zewnetrzne urzgdzenia
(9001) pod katem bteddw.
0305 bit 14 Sprawdzi¢ nastawy parametru 3004
EXTERNAL FAULT 2.
(programowalna
funkcja btedu 3004)
0016 | EARTH FAULT Przemiennik Sprawdzi¢ silnik.
(2330) gf;;tgé'g‘éorg% r‘]’;’g‘;;y’f Sprawdzic kable silnikowe. Diugos¢
0305 bit 15 silniku lub kablach kabli nie mOZG prz_ekracz’a(_:
silnikowvch wyspecyfikowanej dtugosci. Patrz
gpr?(gfafgfgalg% /7 yen. sekcja Przytacze silnika na str. 367.
unkcja bigdu ) Uwaga: Wytaczenie btedu
doziemienia (btad doziemienia) moze
spowodowaé uszkodzenie napedu.
0017 | UNDERLOAD Obcigzenie sinika jest | Sprawdzi¢ pod kgtem wystgpienia
(FF6A) zbyt mate z powodu usterki w napedzanym urzgdzeniu.
0306 bit 0 nmpéczheanrﬁ\gmﬁ w Sprawdzic parametry funkciji btedéw.
urzadzeniu Sprawdzi¢ moc silnika w poréwnaniu
#5;?(9052?%\/53'% napae,dzanym. do mocy przemiennika czestotliwosci.
3013...3015)
0018 | THERM FAIL Wewnetrzny btad Skontaktowac sie lokalnym
(5210) przemiennika. przedstawicielem ABB.
. Termistor uzyty do
0306 bit 1 pomiaru wewnetrznej
temp. przemiennika
jest otwarty lub
wystgpito w nim
zwarcie.
0021 | CURR MEAS Wewnetrzny btad Skontaktowac sie lokalnym
(2211) przemiennika. Pomiar | przedstawicielem ABB.
. pradu jest poza
0306 bit 4 zakresem.
0022 | SUPPLY PHASE Napigcie w posrednim | Sprawdzi¢ bezpieczniki na zasilaniu.
(3130) 2%";‘3\%%?] Iat?a\f[vapai SI€ | Sprawdzi¢ niezréwnowazenie
0306 bit 5 Jaslajace] lub ~ | Zasiania. o
(programowalna przepalenia Sprawdzi¢ parametry funkcji btedow.
funkcja btedu 3016) | bezpiecznika.
Samoczynne wyt.
pojawia sie gdy
wahania nap. DC
przekraczajg 14%
znam. napiecia DC.
0023 |[ENCODER ERR Btagd komunikacji Sprawdzi¢ ekoder i jego okablowanie,

(7301)
0306 bit 6

(programowalna
funkcja btedu 5003)

pomiedzy enkoderem,
a interfejsem modutu
ekodera lub pomiedzy
przemiennikiem a
modutem.

sprawdzi¢ interfejs modutu enkodera i
jego okablowanie oraz nastawy w
grupie parametrow 50 ENKODER.
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KOD |BLAD PRZYCZYNA CO ZROBIC
0024 | OVERSPEED Silnik obraca sie Sprawdzi¢ nastawy
(7310) szybciej niz najwyzsza minimalnej/maksymalnej predkosci.
0306 bit 7 dozwolona predkosC z | gprawdzie odpowiedni moment
' powodu niewtasciwe;j hamujacy silnika
nastawy min./maks. g Y .
predkosci, Sprawdzi¢ celowos¢ zastosowania
niewystarczajgcego sterowania momentem.
momentu hamujgcego | Sprawdzi¢ czy potrzebny jest czoper
lub zmian w hamowania i rezystor(y).
obcigzeniu gdy
uzywane jest wartos¢
zadana momentu.
Limity zakresow pracy
sg nastawiane przez
parametry 2001
MINIMUM SPEED i
2002 MAXIMUM
SPEED (w ster.
wektorowym) lub 2007
MINIMUM FREQ i
2008 MAXIMUM
FREQ (w ster.
skalarnym).
0027 | CONFIG FILE Wewnetrzny btad Skontaktowac sie z lokalnym
(630F) konfiguracyjny pliku. przedstawicielem ABB
0306 bit 10
0028 |SERIAL 1 ERR Przerwa w komunikacji | Sprawdzi¢ status komunikacji
(7510) magistrali magistrali. Patrz rozdziat Sterowanie z
_ uzyciem wewnetrznej magistrali na
0306 bit 11 stronie 301, rozdziat Sterowanie z
(programmable fault uzyciem modutu magistrali na stronie
function 3078, 3019) 325 lub odpowiedni podrecznik
adaptera magistrali sieciowe;.
Sprawdzi¢ parametry funkcji btedow.
Sprawdzi¢ potgczenia.
Sprawdzi¢ czy urzgdzenie
nadrzadrzedne (master) moze sie
komunikowac.
0029 |EFB CON FILE Bfad odczytu pliku Skontaktowac sie z lokalnym
(6306) konfiguracyjnego przedstawicielem ABB.
0306 bit 12
0030 |FORCE TRIP Komenda wytgczenia | Patrz odpowiedni podrecznik do
(FF90) zostata otrzymana z modutu komunikaciji.
. magistrali.
0306 bit 13
0034 |MOTOR PHASE Btad obwodu silnika z | Sprawdzic silnik i kable silnikowe.
(FF56) powodu utraty fazy Sprawdzié przekaznik termistorowy
0306 bit 14 silnika lub btedu (jesli zostat uzyty).

przekaznika termistora
(uzytego w pomiarze
temp. silnika).
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pozbawione zasilania,
ale kanat 1 je posiada.
Styki w obw. kanatu 2
zostaty uszkodzone

lub wystgpito zwarcie.

KOD |BtAD PRZYCZYNA CO ZROBIC
0035 |[OUTP WIRING Niewtasciwe Sprawdzi¢ podtgczenia zasilania.
(FF95) podtgczenie zasilania i
) kabli silnikowych (tj.
0306 bit 15 kable zasilania
(programowalna poditgczone sg do
funkcja btedu 3023) | wyj$cia silnikowego).
Btad moze by¢ mylnie
zadeklarowany jezeli
naped jest uszkodzony
lub zasilany jest z
wierzchotkowo
uziemionego systemui
kable silnikowe majg
duza pojemnos¢.
0036 |[INCOMPATIBLE Zatadowane Skontaktowac sie z lokalnym
SW oprogramowanie nie przedstawicielem ABB
(630F) jest kompatybilne.
0307 bit 3
0037 |CB OVERTEMP Zbyt wysoka Sprawdzi¢ pod katem zbyt wysokiej
(4110) temperatura karty temp. otoczenia.
0305 bit 12 sterowania. Limitbledu | gprawdzie wentylator.
wytaczenia wynosi . . )
95 °C. Sprawdzi¢ czy przeptyw powietrza jest
bez zaktocen.
Sprawdzi¢ wymiarowanie i chtodzenie
szafy.
0044 | SAFE TORQUE Wymyszona funkcja Jezeli reakcja przerwania obwodu
OFF STO (Safe torque off), | bezpieczenstwa nie jest spodziewana,
(FFAO) poprawne dziatanie sprawdzi¢ poprawnos¢ potgczenia
0307 bit 4 Parametr 3025 STO obw?du b(;21pcl:eczenstwa zSTO
OPERATION jest przytacze -
nastawiany na reakcje | Jezeli wymagana jest inna reakcja,
alarmem. zmieni¢ warto$¢ parametru 3025 STO
OPERATION.
Skasowac btad przed uruchomieniem.
0045 |STO1LOST Wejscie kanatu 1 Sprawdzi¢ okablowanie obwodu STO
(FFA1) przytgcza STO (Safe | oraz styki w obwodzie STO.
) torque off) zostato
0307 bit 5 pozbawione zasilania,
ale kanat 2 je posiada.
Styki w obw. kanatu 1
zostaty uszkodzone
lub wystgpito zwarcie.
0046 |STO2 LOST Wejscie kanatu 2 Sprawdzi¢ okablowanie obwodu STO
(FFA2) przytgcza STO (Safe | oraz styki w obwodzie STO.
. torque off) zostato
0307 bit 6
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KOD |BLAD PRZYCZYNA CO ZROBIC
0101 | SERF CORRUPT
(FF55)
0307 bit 14
0103 | SERF MACRO
(FF55)
0307 bit 14
0201 |DSP T1
OVERLOAD
(6100) Wewnetrzny bigd Zapisa¢ numer btedu i skontaktowac
0307 bit 13 przemiennika sie z lokalnym przedstawicielem ABB.
czestotliwosci
0202 |(DSP T2
OVERLOAD
(6100)
0307 bit 13
0203 |DSP T3
OVERLOAD
(6100)
0307 bit 13
0204 |DSP STACK
ERROR
(6100)
0307 bit 12
0206 |CB ID ERROR
(5000)
0307 bit 11
1000 |PAR HZRPM Niewfasciwe nastawy | Sprawdzi¢ nastawy parametréw.
(6320) parametru limitu Sprawdzi¢ czy sg nastepujgce
0307 bit 15 predkoé_ci/ o ustawienia
' czestotliwosci « 2001 MINIMUM SPEED <
2002 MAXIMUM SPEED
* 2007 MINIMUM FREQ <
2008 MAXIMUM FREQ
* 2001 MINIMUM SPEED |
9908 MOTOR NOM SPEED,
2002 MAXIMUM SPEED |
9908 MOTOR NOM SPEED,
2007 MINIMUM FREQ /
9907 MOTOR NOM FREQ) i
2008 MAXIMUM FREQ /
9907 MOTOR NOM FREQ sa w
obrebie zakresu .
1003 | PAR Al SCALE Niewtasciwe Sprawdzi¢ nastawy w grupie 13
(6320) skalowanie wejscia WEJSCIA ANALOGOWE. Sprawdzi¢
0307 bit 15 analogowego Al czy sg nastepujgce ustawienia

* 1301 MINIMUM Al1 <
1302 MAXIMUM Al1

* 1304 MINIMUM Al2 <
1305 MAXIMUM Al2.
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KOD |BLAD PRZYCZYNA CO ZROBIC
1004 |PAR AO SCALE Niewfasciwe Sprawdzi¢ nastawy w grupie 75
(6320) skalowanie wyjscia WYJSCIE ANALOGOWE. Sprawdzi¢
0307 bit 15 analogowego AO. czy sg hastepujgce ustawienia
! - 1504 MINIMUM AO1 <
1505 MAXIMUM AO1.
1005 |[PARPCU 2 Niewtasciwe nastawy | Sprawdzi¢ nastawy w grupie 9909
(6320) dla mocy znamionowej | MOTOR NOM POWER . Muszg
0307 bit 15 silnika. spetnia¢ ponizsze warto$ci:
! . 1.1 < (9906 MOTOR NOM CURR -
9905 MOTOR NOM VOLT - 1.73 /
Pn) < 3.0
Gdzie Py = 1000 - 9909 MOTOR NOM
POWER (jezeli moc jest kW)
lub Py = 746 - 9909 MOTOR NOM
POWER (jezeli moc jest w KM).
1006 |PAR EXT RO Niewtasciwe Sprawdzi¢ nastawy parametréw.
(6320) parametry dla modutu Sprawdzi¢ czy sg spetnione warunki:
: rozszerzen wyjsc « Modut rozszerzer MREL-01 jest
0307 bit 15 przekaznikowych. podtaczony do przemiennika
czestotliwosci.
» 1402 RELAY OUTPUT 2, 1403
RELAY OUTPUT 3i 1410 RELAY
OUTPUT 4 majg niezerowe
wartosci.
Patrz podrecznik uzytkownika modutu
MREL-01 (3AUA0000035974
[English]).
1007 | PAR FBUSMISS Sterowanie przez Sprawdzi¢ nastawy parametrow
(6320) magistrale nie zostato | magistrali. Patrz rozdziat Sterowanie z
. aktywowane. uzyciem modutu magistrali na stronie
0307 bit 15 395
1009 |[PARPCU 1 Niewtasciwe nastawy | Sprawdzi¢ nastawy parametréw.
(6320) dla znamionowe; Muszg spetni¢ nastepujgce warunki:
0307 bit 15 predkosei/ - 1< (60 - 9907 MOTOR NOM FREQ
czgstotliwosci. / 9908 MOTOR NOM SPEED) < 16
* 0.8 <9908 MOTOR NOM SPEED |
(120 - 9907 MOTOR NOM FREQ/
Bieguny silnika) < 0.992
1015 [PAR CUSTOM U/F | Niewtasciwie Sprawdzi¢ nastawy parametréw 2670

(6320)
0307 bit 15

nastawiony
wspotczynnik
napieciowy dla
napiecia do
czestotliwosci (U/f).

USER DEFINED U1 ... 2617 USER
DEFINED F4.
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KOD |BtAD PRZYCZYNA CO ZROBIC
1017 |PAR SETUP 1 Réwnoczesnie mogg | Wytgczy¢ wyjscie czestotliwosciowe,
by¢ uzyte tylko dwie z | wejscie czestotliwosciowe lub
(6320) ;
, nastepujacych rzeczy: | enkoder:
0307 bit 15 modut enkodera

MTAC-01, sygnat
czestotliwosci
wejsciowej lub sygnat
czestotliwosci
wyjsciowe;j.

* zmienic¢ wyjscie tranzystorowe na
tryb cyfrowy (wartos¢ parametru
1804 TO MODE = 0 [DIGITAL]), lub

* zmieni¢ wybor wejscia
czestotliwosciowego na inng
wartos¢ w grupach parametréw
11 WYBOR ZADAWANIA,

40 PROCESOWY PID NAST. 1,
41 PROCESOWY PID NAST. 2
42 ZEW/KOR PID, lub

* wylgczy¢ (parametr 5002
ENCODER ENABLE) i
zdemontowa¢ modut MTAC
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Btedy wewnetrznej magistrali

Btedy wewnetrznej magistrali mogg by¢ Sledzone poprzez monitorowanie grupy
parametrow 53 PROTOKOt EFB. Patrz takze btgd/alarm SERIAL 1 ERR (0028).

B Brak urzadzenia typu master

Jesli nie ma podtgczonego urzgdzenia typu master, wartosci parametréow 5306 EFB
OK MESSAGES i 5307 EFB CRC ERRORS zostajg niezmienione.

Co zrobi¢:

» Sprawdzi¢ czy sieciowy master jest podtgczony i poprawnie skonfigurowany.

» Sprawdzi¢ podtgczenie kabli.

B Ten sam adres urzadzenia

Jezeli dwa lub wiecej urzgdzen majg ten sam adres, warto$¢ parametru 5307 EFB
CRC ERRORS wzrasta z kazdg komendg odczytu/zapisu.

Co zrobic:

» Sprawdzi¢ adresy urzgdzen. Wigczone urzgdzenia w sieci nie mogg mie¢ tego
samego adresu.

B Btedne okablowanie

Jesli okablowanie komunikacyjne jest zamienione (zacisk A w jednym urzgdzeniu jest
podfgczony do zacisku B w innym urzgdzeniu), warto$¢ parameteru 56306 EFB OK
MESSAGESS zostaje niezmieniona, a wartos¢ parametru 5307 EFB CRC ERRORS

zwigksza sie.

Co zrobic:
» Sprawdzi¢ potgczenia intrefejsu RS-232/E1A-485.
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Obstuga i diagnostyka

Co zawiera ten rozdziat

Rozdziat ten zawiera opis obstugi prewencyjnej oraz znaczenie wskazan diod LED.

Okresy obstugowe

Jezeli przemiennik czestotliwosci zainstalowany jest w odpowiednim Srodowisku, to
wymaga niewielu czynnosci zwigzanych z obstugg okresowg. W tabeli ponizej
podano okresy obstugowe dla rutynowych czynnosci obstugowych zalecanych przez
firme ABB.

Obstuga Okres Instrukcja

Formowanie kondensatoréw Co roku podczas Patrz Kondensatory na stronie 355.
sktadowania

Sprawdzi¢ zapylenie, korozje i | Co roku

temperature

Wymiana wentylatora Co trzy lata Patrz Wentylator na stronie 354.
chtodzgcego (obudowy

R1...R4)

Sprawdzi¢ i dokreci¢ potgczenie | Co szes¢ lat Patrz Przytgcza mocy na stronie 355.

na listwie przytgczy
silnoprgdowych

Wymiana baterii w Co dziesie¢ lat Patrz Wymiana baterii w panelu ster.
zaawansowanym panelu z asystentem na stronie 356.
sterowania

Test zadziatania Safe torque off | Co roku Patrz Dodatek: Safe torque off (STO)
(STO) na stronie 399.

W celu uzyskania wiecej informacji dotyczgcych czynnosci obstugowych prosimy o
kontakt z lokalnym serwisem napeddw ABB. W internecie na stronie
http://www.abb.com/drives i wybrac Drive Services — Maintenance and Field
Services.
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Wentylator

Trwatos¢ wentylatora chtodzgcego przemiennika czestotliwosci wynosi minimum
25000 godzin pracy. Trwatos¢ wentylatora zalezy od stanu wykorzystania
przemiennika oraz od temp. otoczenia. Automatyczne sterowanie wentylatorem
zat./wyt. wydtuza czas pracy wentylatora (patrz parametr 71672 FAN CONTROL).

Gdy uzyty jest Panel Sterowania z Asystentem, informacja o osiggnietej liczbie
godzin pracy, ktora jest wielkoscig nastawiang, zostanie wyswietlona na panelu
dzieki Asystentowi Ostrzezen (patrz par. 2901 COOLING FAN TRIG). Informacja o
osiggnietej liczbie godzin pracy moze by¢ wskazana za pomocg wyjscia przekaznika
(patrz grupa 14 WYJSCIA PRZEKAzZNIKOWE) bez wzgledu na rodzaj uzywanego
panelu.

Awaria wentylatora moze by¢ poprzedzona przez zwiekszony hatas emitowany z
jego tozysk. Jesli naped pracuje w krytycznej dla catego procesu czesci, zaleca sie
wymiane wentylatora gdy wystgpig wczesniej opisane pierwsze objawy jego zuzycia.
Wentylatory na wymiane dostepne sg w firmie ABB. Nie uzywaé innych czesci
zamiennych niz zalecane przez ABB.

B Wymiana wentylatora (rozmiary obudéw R1...R4)

Tylko obudowy o rozmiarach R1...R4 posiadajg wentylator; obudowa o rozmiarze RO
posiada niewymuszone - naturalne chtodzenie

é OSTRZEZENIE! Przeczyta¢ i postepowaé zgodnie z instrukcjami
podanymi w rozdz. Bezpieczenstwo na str. 17. Ignorowanie instukciji
moze spowodowac obrazenia lub smier¢, lub uszkodzenie urzadzenia.

1. Zatrzymac naped i odtgczyc jego zasilanie.
2. Zdjac pokrywe - jesli naped posiada opcje NEMA 1.

3. Podwazyc¢ ostone wentylatora, bedgcag czescig obudowy napedu, np.
Srubokretem i ostroznie unies¢ przednig czesc¢ ostony.

4. Woyciggnac¢ kabel wentylatora z zacisku.
5. Odtgczy¢ kabel wentylatora.
6. Zdjgc¢ pokrywe wentylatora z zawiasow.

l "‘h J'J @ _
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7. Zainstalowac ostone z nowym wentylatorem, wykonujgc opisane wyzej czynnosci
w kolejnosci odwrotne;.

8. Zalgczyc zasilanie.

Kondensatory

B Formowanie kondensatorow

Kondensatory muszg by¢ formowane jezeli przemiennik byt sktadowany przez rok.
Patrz sekcja Etykieta z opisem typu na str. 28 jak odczytaC z numeru seryjnego date
produkciji. Informacje na temat formowania kondensatoréw patrz Guide for capacitor
reforming in ACS50, ACS55, ACS150, ACS310, ACS350, ACS355, ACS550 and
ACH550 (3AFE68735190 [English]), dostepny w internecie (przejs¢ na strone
http://www.abb.com i wpisa¢ kod w pole wyszukiwania).

Przytacza mocy

c OSTRZEZENIE! Przeczytaé i postepowa¢ zgodnie z instrukcjami
podanymi w rozdz. Bezpieczenstwo na str. 17. Ignorowanie instukciji
moze spowodowac obrazenia lub smier¢, lub uszkodzenie urzgdzenia.

1. Zatrzymac naped i odtgczy¢ zasilanie. Odczekaé 5 minut aby pozwolic¢
roztadowac sie kondensatorom w obwodzie szyny DC. Upewnic sig, przy pomocy
miernika (impedancja co najmniej 1 M()) czy nie ma napiecia.

2. Sprawdzi¢ poprawnos$¢ montazu i momentéw dokrecajgcych na przytgczach
silnoprgdowych. Uzy¢ momentow dokrecajgcych podanych w sekcji Dane dot.
przytaczy i przepustow dla kabli silnoprgdowych na stronie 366.

3. Zatgczyc zasilanie.
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Panel sterowania

B Czyszczenie panelu sterowania

Do czyszczenia panelu sterowania nalezy uzy¢ miekkiej, lekko wilgotnej sciereczki.
Unikac srodkdéw czyszczgcych, ktore mogtyby porysowac okienko wyswietlacza.

B Wymiana baterii w panelu ster. z asystentem

Bateria znajduje sie tylko w Panelach Sterowania z Asystentem, ktére posiadajg
funkcje zegara. Bateria podtrzymuje dziatanie zegara podczas przerw w zasilaniu.

Przewidywany czas dziatania baterii wynosi ponad dziesiec lat. Aby wyjg¢ baterie,
nalezy uzy¢ np. monety aby obréci¢ podtrzymujgca baterie pokrywe znajdujgca sie z
tytu panelu sterowania. Baterie nalezy wymieni¢ na nowg baterie typu CR2032.

Uwaga: Bateria NIE jest wymagana dla jakiejkolwiek funkcji panelu czy przemiennika
za wyjatkiem funkcji zegara.

Diody LED

Z przodu przemiennika czestotliwosci znajdujg sie dwie diody LED: zielona i
czerwona. Sg one widoczne przez pokrywe, w przypadku zatozenia panelu sg przez
niego zastoniete. Panel sterowania z asystentem posiada jedng diode LED. W tabeli
ponizej zostaty opisane wskazania diod LED.

Umiejscowienie |Dioda LED Dioda LED ciagle Dioda LED miga

wylaczona zapalona
Z przodu Brak zasilania. | Zielona | Poprawnie Zielona | Alarm
przemiennika. zasilony
Jezeli panel przemiennik
sterowania jest Czerwona | Sygnalizacja Czerwona | Sygnalizacja btedu.
zamontowany na btedu. Aby Aby skasowac btgd
przemienniku skasowad btad, wylgczyé zasilanie
czgstotliwosci, nacisng¢ RESET przemiennika.
przetgczy¢ w tryb na panelu
zdalnego sterowania lub
sterowania (w wytgczyé
przeciwnym zasilanie
przypadku przemiennika.
zostanie
wygenerowany

btad), i zdja¢ panel
aby zobaczy¢

diody LED.
Lewy gorny rég Panel nie jest |Zielona |Normalna praca |Zielona |Alarm
panelusterowania | zasilony lub przemiennika
z asystentem nie ma —
potgczenia z | Czerwona | Sygnalizacja Czerwona | -
napedem. btedu. Aby
skasowac bfad,
nacisng¢ RESET
na panelu
sterowania lub
wytgczyé
zasilanie

przemiennika.
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Dane techniczne

Co zawiera ten rozdziat

W rozdziale tym podano specyfikacje techniczng napedu zawierajg takie dane, jak
np. parametry znamionowe, wymiary i wymagania techniczne, postanowienia dla
spetnienia wymagan dla oznaczenia CE oraz innych oznaczen.
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Dane znamionowe

Typ Wejscie Wyjscie Rozmiar
ACS355- 1y Ihn(480V) N L imintomin  l2max =LY
x=En" A A A A

1-fazowe napigcie zasilania Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2 (6.1 - 24 3.6 4.2 0.37 |0.5 RO
01x-04A7-2 |11.4 - 4.7 7.1 8.2 075 |1 R1
01x-06A7-2 |16.1 - 6.7 10.1 11.7 1.1 1.5 R1
01x-07A5-2 |16.8 - 7.5 11.3 13.1 1.5 2 R2
01x-09A8-2 |21.0 - 9.8 14.7 17.2 2.2 3 R2
3-fazowe napiecie zasilania Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2 |4.3 - 24 3.6 4.2 0.37 |0.5 RO
03x-03A5-2 |6.1 - 3.5 5.3 6.1 0.55 |0.75 |RO
03x-04A7-2 |7.6 - 4.7 7.1 8.2 0.75 |1 R1
03x-06A7-2 |11.8 - 6.7 10.1 11.7 1.1 1.5 R1
03x-07A5-2 |12.0 - 7.5 11.3 13.1 1.5 2 R1
03x-09A8-2 |14.3 - 9.8 14.7 17.2 2.2 3 R2
03x-13A3-2 |21.7 - 13.3 20.0 23.3 3 4 R2
03x-17A6-2 |24.8 - 17.6 26.4 30.8 4 5 R2
03x-24A4- 2 |41 - 24.4 36.6 42.7 5.5 7.5 R3
03x-31A0-2 |50 - 31 46.5 54.3 7.5 10 R4
03x-46A2-2 |69 - 46.2 69.3 80.9 11.0 |15 R4
3-fazowe napiecie zasilania Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)
03x-01A2-4 |2.2 1.8 1.2 1.8 2.1 0.37 |0.5 RO
03x-01A9-4 |3.6 3.0 1.9 2.9 3.3 0.55 |0.75 |RO
03x-02A4-4 |4.1 3.4 24 3.6 4.2 0.75 |1 R1
03x-03A3-4 |6.0 5.0 3.3 5.0 5.8 1.1 1.5 R1
03x-04A1-4 6.9 5.8 4.1 6.2 7.2 1.5 2 R1
03x-05A6-4 |9.6 8.1 5.6 8.4 9.8 2.2 3 R1
03x-07A3-4 |11.6 9.7 7.3 11.0 12.8 3 4 R1
03x-08A8-4 |13.6 11.4 8.8 13.2 15.4 4 5 R1
03x-12A5-4 |18.8 15.8 12.5 18.8 21.9 5.5 7.5 R3
03x-15A6-4 |22.1 18.6 15.6 23.4 27.3 7.5 10 R3
03x-23A1-4 |30.9 26.0 23.1 34.7 40.4 11 15 R3
03x-31A0-4 |52 43.7 31 46.5 54.3 15 20 R4
03x-38A0-4 |61 51.2 38 57 66.5 18.5 |25 R4
03x-44A0-4 |67 56.3 44 66 77.0 22.0 |30 R4
) E =filtr EMC podtgczony (zainstalowana metalowa $ruba filtru EMC), 00353783.xls J
U= EtSrEMC odigczony (zainstalowana plastikowa sruba filtru EMC), parametryzacja

2) Przecigzenie niedozwolone dla potaczenia wspodlng szyng DC.
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B Definicje

Wejscie

Iin warto$¢ skuteczna ciggtego pradu wejsciowego (dla doboru kabli i
bezpiecznikéw)

I1N (480 V) wartos¢ skuteczna ciggtego pragdu wejsciowego (dla doboru kabli i
bezpiecznikow) dla napiecia wejsciowego 480 V

Wyijscie

Iy warto$¢ skuteczna ciggtego prgdu. Dozwolone 50% przecigzenie przez jedng
minute na kazde dziesie¢ minut.

I 1 minto min  Maksymalny (50% przecigzenie) prad dozwolony przez jedng minutg na
kazde dziesie¢ minut.

bmax maksymalny prad wyjsciowy. Dostepny przez dwie sekundy przy starcie, poza
tym tak dtugo jak pozwala na to temperatura przemiennika.
Py typowa moc silnika. Znamionowe moce podane w kW odnoszg sie do

wiekszosci 4-biegunowych silnikoéw IEC. Znamionowe moce podane w HP
odnoszg sie do wiekszosci 4-biegunowych silnikéw NEMA. Jest to takze
maksymalne obcigzenie dla potaczenie poprzez wspdlng szyne DC i nie
wolno go przekraczac.

RO...R4 ACS355 jest produkowany w rozmiarach obudowy RO...R4. Niektére
instrukcje i informacje dotyczg wybranych rozmiaréw obuddw i sg oznaczone
symbolem obudowy (RO...R4).

B Wymiarowanie

Wymiarowanie przemiennika oparte jest znamionowym pradzie i mocy silnika. Aby
uzyskac znamionowg moc silnika podang w tabeli, znamionowy prad przemiennika
musi by¢ wyzszy lub réwny znamionowemu prgdowi silnika. Znamionowa moc
przemiennika musi by¢ réwniez wyzsza lub rowna w poréwaniu do mocy
znamionowej mocy silnika. Znamionowe moce sg takie same bez wzgledu na
napiecie zasilania zawierajgce sie w danym zakresie.

Uwaga 1:Maksymalna dopuszczalna moc na wale silnka jest ograniczona do 1,5 -
PN. Jezeli limit ten jest przekroczony, automatycznie zostang ograniczone moment
obrotowy silnika i jego prad. Funkcja ta chroni mostek wejsciowy przemiennika przed
przecigzeniem.

Uwaga 2: Dane znamionowe odnoszg sie do temperatury otoczenia 40 °C (104 °F)
dla loy.

Uwaga 3: Wazne jest aby sprawdzi¢ czy w uktadzie wspdlnej szyny DC moc
przekazywana poprzez potaczenie wspolnej szyny DC nie przekracza Py.
B Obnizenie parametrow

I,N: Mozliwos¢ obcigzenia maleje jezeli temperatura w miejscu zainstalowania
przekracza 40 °C (104 °F), miejsce instalacji lezy powyzej 1000 metrow (3300 ft) lub
czestotliwos¢ kluczowania jest zmienianaz 4 kHz na 8, 12 lub 16 kHz.

Temperaturowe obnizenie parametréw, I

W zakresie temperatur +40 °C...+50 °C (+104 °F...+122 °F), znamionowy prad
wyjsciowy (/o) jest obnizany o 1% na kazdy 1 °C (1.8 °F). Wartos¢ pradu
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wyjsciowego mozna obliczy¢ poprzez przemnozenie prgdu podanego w tabeli
danych znamionowych przez wspotczynnik obnizajgcy.

Przykitad: Jezeli temperatura otoczenia wynosi 50 °C (+122 °F), wspodtczynnik
obnizajgcy wynosi

100% - 1 % 10 °C = 90% lub 0.90. Prad wyjéciowy wynosi 0.90 - Iy

Wysokosciowe obnizenie parametrow, /oy

Dla wysokosci n.p.m. z przedziatu 1000...2000 m (3300...6600 ft), obnizenie
parametrow wynosi 1% na kazde 100 m (330 ft).

Dla przemiennikéw czestotliwo$ci zasilanych napieciem 3 x 200V AC, maksymalna
wysokos¢ instalacji wynosi 3000 m (9800 ft) n.p.m. Dla wysokosci z przedziatu
2000...3000 m (6600...9800 ft), obnizenie parametréw wynosi 2% na kazde 100 m
(330 ft).

Obnizenie parametréw ze wzgledu na kluczowanie, Iy

Przemienniki automatycznie obnizajg parametry gdy parametr 2607 SWITCH FREQ
CTRL =1 (ON).

Czestotliwosé Napiecie znamionowe przemiennika czestotliwosci
AR e Uy = 200...240 V Uy = 380...480 V

4 kHz Bez obnizania Bez obnizania

8 kHz Ion obnizenie do 90%. I, obnizenie do 75% dla RO lub do 80% dla
R1...R4.

12 kHz IoN obnizenie do 80%. IoN obnizenie do 50% dla RO lub do 65% dla
R1...R4 i maks. temp. obnizonej do 30 °C
(86 °F).

16 kHz IoN obnizenie do 75%. IoN obnizenie do 50% i maks. temp. obnizonej do
30 °C (86 °F).

Gdy parametr 2607 SWITCH FREQ CTRL =2 (ON (LOAD)), przemiennik
czestotliwosci steruje do wybranej wartosci czestotliwosci 2606 SWITCHING FREQ
jezeli temperatura wewnatrz przemiennika na to pozwala.
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Kable i bezpieczniki

W ponizszej tabeli zostaty przedstawione zwymiarowane kable wedtug prgddéw
znamionowych (/4y) wraz z odpowiadajgcymi im bezpiecznikami dla ochrony przed
zwarciem kabli zasilajgcych. Prady znamionowe bezpiecznikéw podane w tabeli
sg maksymalnymi wartosciami dla wymienionych typow bezpiecznikéw. Jezeli
uzyte sg bezpieczniki o nizszych prgdach znamionowych, sprawdzic¢ czy
znamionowa wielko$¢ wartosci skutecznej prgdu jest wieksza niz znamionowy prad
I4n podany w sekcji Dane znamionowe na stronie 358. Jezeli potrzebne jest 150%
mocy wyjsciowej, wartos¢ pradu /4y nalezy pomnozyc¢ przez 1.5. Patrz takze sekcja
Dobdr kabli zasilania na stronie 38.

Sprawdzi¢ czy czas zadziatania bezpiecznikow jest ponizej 0,5 sekundy. Czas
zadziatania zalezy od typu bezpiecznika, impedanciji sieci zasilajgcej, przekroju
poprzecznego kabla, dtugosci oraz od materiatu z jakiego zrobione sg kable. W
przypadku gdy czas 0,5 sekundy zostat przekroczony dla bezpiecznikéw gG lub T,
ultraszybkie bezpieczniki (aR) powoduja, w wiekszosci przypadkdw, skrécenie czasu
do akceptowalnego poziomu.

Uwaga: Nie wolno uzywac wiekszych bezpiecznikow gdy kable zasilania sg
dobierane wedtug pinizszej tabeli.

A A A A A A

1-fazowe zasilanie Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)

01x-02A4-2 |10 10 25 |14 0.75 |18 2.5 14 2.5 14
01x-04A7-2 |16 20 25 |14 0.75 |18 2.5 14 2.5 14
01x-06A7-2 [16/20 V) |25 25 |10 1.5 |14 2.5 10 2.5 12
01x-07A5-2 [20/25" |30 25 |10 1.5 |14 2.5 10 2.5 12
01x-09A8-2 [25/35" [35 6 10 25 |12 6 10 6 12
3-fazowe zasilanie Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)

03x-02A4-2 |10 10 25 |14 0.75 |18 2.5 14 2.5 14
03x-03A5-2 |10 10 25 |14 0.75 |18 2.5 14 2.5 14
03x-04A7-2 |10 15 25 |14 0.75 |18 2.5 14 2.5 14
03x-06A7-2 |16 15 25 |12 1.5 |14 2.5 12 2.5 12
03x-07A5-2 |16 15 25 |12 1.5 |14 2.5 12 2.5 12
03x-09A8-2 |16 20 25 |12 25 |12 2.5 12 2.5 12
03x-13A3-2 |25 30 6 10 6 10 6 10 2.5 12
03x-17A6-2 |25 35 6 10 6 10 6 10 2.5 12
03x-24A4- 2 |63 60 10 8 10 8 10 8 6 10
03x-31A0-2 |80 80 16 6 16 6 16 6 10 8
03x-46A2-2 |100 100 25 2 25 2 16 4 10 8
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3-phase Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)

03x-01A2-4 |10 10 2.5 14 0.75 |18 25 |14 2.5 14
03x-01A9-4 |10 10 2.5 14 0.75 |18 25 |14 2.5 14
03x-02A4-4 |10 10 2.5 14 0.75 |18 25 |14 2.5 14
03x-03A3-4 |10 10 2.5 12 0.75 |18 25 |12 2.5 12
03x-04A1-4 |16 15 2.5 12 0.75 |18 25 |12 2.5 12
03x-05A6-4 |16 15 2.5 12 1.5 14 25 |12 2.5 12
03x-07A3-4 |16 20 25 |12 1.5 14 25 |12 2.5 12
03x-08A8-4 |20 25 25 |12 2.5 12 25 |12 2.5 12
03x-12A5-4 |25 30 6 10 6 10 6 10 2.5 12
03x-15A6-4 |35 35 6 8 6 8 6 8 2.5 12
03x-23A1-4 |50 50 10 8 10 8 10 8 6 10
03x-31A0-4 |80 80 16 6 16 6 16 6 10 8

03x-38A0-4 |100 100 16 4 16 4 16 4 10 8

03x-44A0-4 |100 100 25 4 25 4 16 4 10 8

00353783.xIs J

) Jezeli wymagane jest 50% przecigzenie, uzy¢ wiekszego rozmiaru

bezpiecznika.
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Wymiary, masy i wolna przestrzen

B Wymiary i masy

Rozmiar Wymiary i masy
obudowy IP20 (montaz w szafie) / UL open

RO 169 [6.65 |202 (7.95 |239 |9.41 |70 276 (161 |6.34 |1.2 (26
R1 169 [6.65 |202 (7.95 |239 |9.41 |70 276 (161 |6.34 |1.2 (26
R2 169 [6.65 |202 (7.95 |239 |9.41 [105 |4.13 (165 |6.50 |1.7 (3.7
R3 169 [6.65 |202 (795 |236 |9.29 [169 |6.65 (169 |6.65 |29 (64
R4 181 [7.13 |202 (795 |244 |9.61 [260 |10.24 (169 |6.65 |5.1 11.2
00353783.xIs J

Rozmiar Wymiary i masy
obudowy IP20 / NEMA 1

RO 257 110.12 1280 |11.02 |70 276 |169 |6.65 |16 |3.5
R1 257 110.12 1280 |11.02 |70 276 |169 |6.65 |16 |3.5
R2 257 110121282 |11.10 |[105 |4.13 |169 |6.65 |21 4.6
R3 260 |10.24 1299 |11.77 |169 |6.65 |177 |6.97 |3.5 |7.7
R4 270 |10.63 320 |12.60|260 |10.24 |177 |6.97 |5.7 12.6
00353783 .xIs J

Symbole

IP20 (montaz w szafie) / UL open

H1 wysokos¢ bez mocowan i bez ptyty przepustéw kablowych

H2 wysokos¢ z mocowaniami, bez ptyty przepustow kablowych

H3 wysokos¢ z mocowaniami, z ptytg przepustow kablowych
IP20 / NEMA 1

H4 wysoko$¢ z mocowaniami i ze skrzynkg przytaczy kablowych
H5 wysoko$¢ z mocowaniami, skrzynkg przytgczy kablowych i ostong

B Wolna przestrzen

Rozmiar Wymagana wolna przestrzen
obudowy Powyzej Ponizej Po bokach

mm in mm in in
RO...R4 |75 3 75 3 0 0
00353783.xIs J
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Straty cieplne, chtodzenie i hatlas

B Straty cieplne i chtodzenie

Rozmiar obudowy RO posiada naturalne chtodzenie (konwekcja). Rozmiary obudéw
R1...R4 sg wyposazone w wewnetrzny wentylator. Kierunek przeptywu powietrza jest
od spodu do gory.

Tabela ponizej zawiera dane dotyczgce strat cieplnych w gtbwnym obwodzie i w
obwodzie sterowania dla minimalnym jego obcigzeniu (gdy wej/wyj i panel nie sg
uzywane) oraz dla maksymalnego obcigzenia w obwodzie sterowania (uzyte sg
wszystkie wej. cyfrowe, uzyty jest panel, modut magistrali i dziata wentylator).
Catkowite straty cieplne sa sumg strat cieplnych obwodu gtéwnego i sterowania.

Typ Straty cieplne Przeplyw powietrza
ACS355- Obwdd gtéwny Obwdd sterowania
x=E/U Znam. /4 oraz /oy Min. Maks.
w w w m3/h ft3/min

1-fazowe napiecie zasilania Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2 25 6.1 22.7 - -
01x-04A7-2 46 9.5 26.4 24 14
01x-06A7-2 71 9.5 26.4 24 14
01x-07A5-2 73 10.5 27.5 21 12
01x-09A8-2 96 10.5 27.5 21 12
3-fazowe napiecie zasilania Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2 19 6.1 22.7 - -
03x-03A5-2 31 6.1 22.7 - -
03x-04A7-2 38 9.5 26.4 24 14
03x-06A7-2 60 9.5 26.4 24 14
03x-07A5-2 62 9.5 26.4 21 12
03x-09A8-2 83 10.5 27.5 21 12
03x-13A3-2 112 10.5 27.5 52 31
03x-17A6-2 152 10.5 27.5 52 31
03x-24A4- 2 250 16.6 35.4 71 42
03x-31A0-2 270 33.4 57.8 96 57
03x-46A2-2 430 33.4 57.8 96 57
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A Obwod a10 Dbwodo ero

3-fazowe napiecie zasilania Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)
03x-01A2-4 11 6.6 24.4 - -
03x-01A9-4 16 6.6 24.4 - -
03x-02A4-4 21 9.8 28.7 13 8
03x-03A3-4 31 9.8 28.7 13 8
03x-04A1-4 40 9.8 28.7 13 8
03x-05A6-4 61 9.8 28.7 19 11
03x-07A3-4 74 14.1 32.7 24 14
03x-08A8-4 94 14.1 32.7 24 14
03x-12A5-4 130 12.0 31.2 52 31
03x-15A6-4 173 12.0 31.2 52 31
03x-23A1-4 266 16.6 354 71 42
03x-31A0-4 350 334 57.8 96 57
03x-38A0-4 440 334 57.8 96 57
03x-44A0-4 530 334 57.8 96 57
00353783 .xls J

B Hatas

Rozmiar Poziom hatasu

obudowy dBA

RO <30

R1 50...62

R2 50...62

R3 50...62

R4 <62

00353783.xls J
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Dane dot. przylgczy i przepustéw dla kabli silnoprgdowych

Rozmiar Maks. Srednica U1, V1, W1, U2, V2, W2, BRK+ PE
obudowy kabli dla NEMA 1 i BRK-

U1, V1, W1, BRK+ i BRK- Rozmiar Moment Rozmiar Moment

U2, v2, W2 przylacza dokrecajacy zacisku dokrecajacy

mm2 AWG N-m Ibfin mm2 AWG N-m Ibfin

RO 16 0.63 |16 0.63 [4.0/6.0 10 0.8 |7 25 |3 1.2 |11
R1 16 0.63 |16 0.63 [4.0/6.0 10 0.8 |7 25 |3 1.2 |11
R2 16 0.63 |16 0.63 [4.0/6.0 10 0.8 |7 25 |3 1.2 |11
R3 29 1.14 |16 0.63 |[10.0/16.0 |6 1.7 |15 25 |3 1.2 |11
R4 35 1.38 |29 1.14 125.0/35.0 (2 25 |22 25 |3 1.2 |11
00353783.xIs J

Dane dot. przylaczy i przepustéw dla kabli sterowania

Przekroéj przewodnika Moment dokrecajacy
Min./Maks. Min./Maks.

mm? AWG B Ibf-in

0.25/1.5 24/16 0.5 4.4
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Napiecie (U4)

Prad zwarciowy

Czestotliwos¢
Niezrownowazenie

200/208/220/230/240 V AC 1-fazowe dla przemiennikéw 200 V AC
200/208/220/230/240 V AC 3-fazowe dla przemiennikow 200 V AC
380/400/415/440/460/480 V AC 3-fazowe dla przemiennikow 400 V AC
1£10% zmian w poréwnaniu do znamionowego napiecia przemiennika
czestotliwosci.

Maksymalny dopuszczalny spodziewany prad zwarcia na przytgczu
mocy wejsciowej, definiowany w IEC 60439-1 i UL 508C wynosi 100 kA.
Naped jest przystosowany do pracy w obwodzie moggcym wytworzyc¢
prad nie wiekszy niz 100 kA wart. skutecz. symetrycznego pradu przy
maksymalnym znamionowym napieciu.

50/60 Hz + 5%, maksymalny wspétczynnik zmian 17%/s
Maks. £3% znamionowego miedzyfazowego napiecia wejsciowego

Przytacze silnika

Typ silnika
Napiecie (U,)

Ochrona zwarciowa
(IEC 61800-5-1,
UL 508C)

Czestotliwos¢

Rozdzielczos¢
czestotliwosci

Prad
Ograniczenie mocy
Punkt ostabienia pola

Czestotliwosé
kluczowania

Sterowanie predkoscia

Sterowanie momentem

Maksymalna zalecana

diugos¢ kabli
silnikowych

Asynchroniczny albo synchroniczny z magnesami trwatymi
0 do U4, 3-fazowe symetryczne, U,,5x W punkcie ostabienia pola.

Wyjscie silnika jest testowane zwarciowo wedtug IEC 61800-5-1 oraz
UL 508C.

0...600 Hz
0.01 Hz

Patrz sekcja Dane znamionowe na stronie 358.
1.5 Py

10...600 Hz

4, 8, 12 lub 16 kHz (w trybie skalarnym)

Patrz sekcja Dane dotyczgce osiggow regulatora predko$ci na stronie
142.

Patrz sekcja Dane dotyczgce 0siggow regulacji momentu na stronie
142.

Funkcjonalnosé¢ i dlugos¢ kabli silnikowych

Przemiennik jest zaprojektowany do pracy z optymalnymi osiagami dla
nastepujgcych dtugosci kabli. Dlugosc¢ kabli silnikowych moze zostac
zwiekszona przez zastosowanie dtawikow wyj. - jak pokazano w tabeli.

Rozmiar Maksymalna dtugos¢ kabli silnikowych

obudowy m ft

Standardowy przemiennik, bez zewnetrznych opcji
RO 30 100
R1...R4 50 165

Z zewnetrznymi dtawikami wyjsciowymi

RO 60 195
R1...R4 100 330

Uwaga: W ukfadach wielosilnikowych, suma diugosci wszystkich kabli
silnikowych nie moze przekracza¢ maksymalnej dtugosci kabla podanej
w tabeli.
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Kompatybilnos¢ EMC i diugos¢ kabli silnikowych

Aby spetni¢ Europejskg Dyrektywe EMC (standard IEC/EN 61800-3),
nalezy uzyc¢ ponizszych maksymalnych dtugosci kabli przy
czestotliwosci kluczowania 4 kHz.

Wszystkie rozmiary Maksymalna dtugosé¢ kabli silnikowych,
obudow 4 kHz

m ft
Z wewnetrznym filtrem EMC

Drugie érodowi§ko 30 100
(kategoria C3 1))

Z opcjonalnym zewnetrznym filtrem EMC

Drugie érodowi§ko 30 (co najmniej) 2) 100 (co najmniej)z)
(kategoria C3 1))

Pierwsze érod?wisko 30 (co najmniej) 2) 100 (co najmniej) 2)
(kategoriaC2 V)

Pierwsze srodowisko |10 (co najmniej) 2) 30 (co najmniej) 2)
(kategoria C1 1))
") Patrz okreslenia w sekcji Definicje na stronie 373.

2) Maksymalna dtugos¢ kabli silnikowych jest okreslona przez
dodatkowe czynniki pracy dla przemiennika. Skontaktowac sie z
lokalnym przedstawicielem ABB dla doktadnego okreslenia
maksymalnej dtugosci kabli przy uzyciu zewnetrznych filtrow EMC.

Uwaga 1: Wewnetrzny filtr EMC musi zosta¢ odtgczony poprzez
odkrecenie sruby EMC (patrz rys. na stronie 48) gdy uzywane sg filtry
EMC (LRFI-XX) o niskim pradzie uptywu.

Uwaga 2: Radiowa emisja wedtug C2 z oraz bez zewnetrznych filtrow
EMC.

Uwaga 3: Tylko kategoria 1 z emisjg przewodowg. Radiowa emisja nie
jest zgodna gdy mierzona dla standardowego zestawu pomiarowego i
powinna by¢ sprawdzona lub pomierzona dla instalacji w szafie lub w
maszynie dla kazdego przypadku.
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Wejscia analogowe
X1A:2i5
(A1 Al2)

Wejscie analogowe
X1A: 7
(AO)

Napiecie pomocnicze
X1A: 9

Wejscia cyfrowe
X1A: 12...16
(DI1...DI5)

Wejscie
czestotliwosciowe
X1A: 16

(DI5)

Wyijscie przekaznikowe

X1B: 17...19
(RO 1)

Wyijscie cyfrowe
X1B: 20...21
(DO)

Wyijscie
czestotliwosciowe
X1B: 20...21

(FO)

Przytacze STO
X1C: 23...26

Sygnat napieciowy,unipolarny 0 (2)...10 V, R;, = 675 k()
bipolarny -10...10 V, R;, = 675 k()
Sygnat pradowy, unipolarny 0 (4)...20 mA, R, = 100 ()

bipolarny
Zadawanie z potencjometru

wartos¢ (X1A: 4)
Rozdzielczosé
Doktadnosé

Napiecie

Typ L

Impedancja wejsciowa,
X1A:12...15
X1A: 16

-20...20 mA, Ry, = 100 ()

10 V £ 1%, maks. 10 mA, R < 10 k()
0.1%
2%

0 (4)...20 mA, obcigzenie < 500 ()

24V DC % 10%, maks. 200 mA

12...24 VV DC z wewn. lub zewnetrznym
zasilaniem. Maks. napiecie dla we;.
cyfrowych 30 V DC.

PNP oraz NPN

Rin =2 k()
Rin =4 k()

X1A: 16 moze byc¢ uzyte jako wejscie cyfrowe lub jako czestotliwosciowe.

Czestotliwosé

Typ

Maks. napiecie przetgczania

Maks. prad prztgczania
Maks. ciagty prad

Typ

Maks. napiecie przetgczania

Maks. prad prztgczania

Czestotliwosé¢
Rozdzielczos¢
Doktadnosé

Ciag impulséw 0...10 kHz z 50% cyklem
pracy. 0...16 kHz pomiedzy dwoma
ACS355.

NO + NC

250 VAC/30V DC
05A/30VDC;5A/230 VAC
2Arms

Wyjscie tranzystorowe PNP

30V DC

100 mA / 30 V DC, ochrona przed
zwarciem

10 Hz ...16 kHz

1Hz

0.2%

X1A: 20...21 moze byc¢ uzyte zaréwno jako wyjscie cyfrowe lub

czestotliwosciowe

Patrz Dodatek: Safe torque off (STO) na stronie 399.
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Przytacze rezystora hamowania

Ochrona zwarciowa Wyjscie dla rezystora hamowania jest warunkowo odporne na zwarcie

(IEC 61800-5-1, zgodnie z IEC/EN 61800-5-1 i UL 508C. W celu doboru wiasciwego

IEC 60439-1, UL 508C) bezpiecznika prosimy o kontakt z lokalnym przedstawicielem ABB.
Znamionowany prad zwarcia jak zdefiniowano w IEC 60439-1 i Prad
testu zwarcia ustalony przez UL 508C wynosi 100 kA.

Potaczenie wspolng szyng DC

Maksymalna moc przekazywana za pomocg szyny DC jest réwna
znamionowej mocy przemiennika czestotliwo$ci. Patrz ACS355
Common DC application guide (3AUA0000070130 [English]).

Sprawnos¢

W przyblizeniu 95 do 98% przy znamionowym poziomie mocy w
zalezno$ci od rozmiaru napedu i opcji.

Stopnie ochrony

IP20 (montaz w szafie) / UL open: Standardowa obudowa. Naped musi
zostac¢ zabudowany aby spetni¢ wymagania ochrony przed dotykiem.

IP20 / NEMA 1: Jest spetniony z ocjonalnym zestawem (MUL1-R1,
MUL1-R3 lub MUL1-R4) zawierajgcym ostone i skrzynke przytgczy.



Warunki otoczenia
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Ponizej podano ograniczenia srodowiskowe dla napedu. Naped ten jest przeznaczony do
uzytkowania w pomieszczeniach ogrzewanych i z kontrolowanym srodowiskiem.

Eksplatacja
zainstalowany do
uzytku stacjonarnego

Przechowywanie
w opakowaniu
ochronnym

Transport
w opakowaniu
ochronnym

Wysokos¢ moejsca
zainstalowania nad
poziomem morza

(n.p.m)

0...2000 m (6600 ft)
n.p.m

(powyzej 1000 m
[3300 ft], patrz sekcja
Obnizenie
parametrow stronie
359)

Temperatura powietrza

-10 ... +50 °C

(14 ... 122 °F).
Niedozwolone
oszronienie. Patrz
sekcja Obnizenie
parametrow na stronie
359.

40 ...
(-40 ...

+70 °C +2%
+158 °F +2%)

-40 ...
(-40 ...

+70 °C +2%
+158 °F +2%)

Wilgotnos¢ wzgledna

95%

Maks. 95%

Maks. 95%

Niedopuszczalne jest wystepowanie kondensacji. Przy obecnosci w
powietrzu gazéw o wtasciwosciach korodujgcych maksymalna
dopuszczalna wilgotno$¢ wzgledna wynosi 60%.

Poziomy
zanieczyszczen
(IEC 60721-3-3,
IEC 60721-3-2,
IEC 60721-3-1)

Niedopuszczalne wystepowanie kurzu przewodzgcego.

Wedtug

IEC 60721-3-3,
gazy chemiczne:
Klasa 3C2,
czgstki state:
Klasa 3S2.

Uwaga: ACS355 musi
by¢ zainstalowany w
czystym powietrzu
zgodnie z klasyfikacjg
obudowy.

Uwaga: Powietrze
chtodzgce musi by¢
czyste, wolne od
materiatéw
powodujgcych korozje
i kurzu
przewodzgcego.

Wedtug

IEC 60721-3-1,
gazy chemiczne:
Klasa 1C2
czgstki state:
Klasa 1S2

According to
IEC 60721-3-2,
gazy chemiczne:
Klasa 2C2
czastki state:
Klasa 2S2

Drgania sinusoidalne
(IEC 60721-3-3)

Testowane wedtug
IEC 60721-3-3,
warunki mechaniczne:
Kalsa 3M4

2..9Hz, 3.0 mm
(0.12in)

9.. 200 Hz, 10 m/s?
(33 ft/s? )

Wstrzasy Niedopuszczalne Wedtug ISTA 1A Wedtug ISTA 1A
(IEC 60068-2-27, Maks. 190 m/s? Maks. 1g0 m/s?
ISTA1A) (330 ft/s*), 11 ms (330 ft/s*), 11 ms
Upadek swobodny Niedopuszczalny 76 cm (30 in) 76 cm (30 in)
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Materiaty

Obudowa « PC/ABS 2 mm, PC+10%GF 2.5...3 mm oraz PA66+25%GF
przemiennika_ 1.5 mm, kolor NCS 1502-Y (RAL 9002 / PMS 420 C)
czestotliwosci + Blacha stalowa cynkowana ogniowo o gr. 1,5 mm, grubo$¢ powtoki

Opakowanie
Utylizacja

cynkowej 20 mikrometrow
» Wytlaczana ze stopu aluminium AlISi.

Tektura falista.

Przemiennik zawiera surowce, ktore powinny podlegac recyklingowi,
oszczedzajgc w ten sposob energie i surowce. Materiaty
opakowaniowe sg kompatybilne srodowiskowo i podlegajg
recyklingowi. Wszystkie czesci metalowe mogg podlegac
recyklingowi. Czesci plastikowe mogg zosta¢ poddane recyklingowi
lub zosta¢ spalone w kontrolowany sposob zgodnie z lokalnymi
przepisami. Wiekszos¢ komponentow przemiennika podlegajgcych
recyklingowi jest oznaczone specjalnym znakiem recyklingowym.
Jezeli recykling nie jest wykonywalny, wszystkie czesci z wyjgtkiem
kondensatoréw elektrolitycznych i oowodéw drukowanych mogg byé
usuniete na ziemne wysypisko odpadéw. Kondensatory DC
zawierajg elektrolit, a obwody drukowane zawierajg otow, dlatego
zgodnie z przepisami UE sklasyfikowane sg jako niebezpieczne
odpady. Trzeba sie z nimi obchodzi¢ i usuwac je zgodnie z lokalnymi
przepisami.

W celu uzyskania informaciji dotyczgcych aspektéw srodowiskowych
oraz bardziej szczegotowe instrukcje recyklingowe, prosimy o
kontakt z lokalnym przedstawicielem ABB.

Stosowane normy

EN ISO 13849-1:
2008

IEC/EN 60204-1:
2006

IEC/EN 62061:
2005

IEC/EN 61800-3:
2004

IEC/EN 61800-5-1:

2007

IEC/EN 61800-5-2:

2007
UL 508C

Przemiennik spetnia normy wymienione ponizej:

Bezpieczenstwo maszyn - Bezpieczenstwo czesci powigzanych z
systemami sterowania - Czes$¢ 1: ogdlne zasady dla projektu

Bezpieczenstwo maszyn. Urzgdzenia elektryczne w maszynach.
Czesc¢ 1: Wymagania ogdélne. Warunki zgodnosci: Osoba
wykonujgca ostateczny montaz maszyny jest odpowiedzialna za
zainstalowanie

- urzgdzenia zatrzymania awaryjnego

- urzgdzenia odtgczajgcego zasilanie.

Bezpieczenstwo maszyn — Funkcjonalne bezpieczenstwo
elektrycznych, elektronicznych i programowalnych systemow
sterowania powigzanych z bezpieczenstwem

Systemy napedowe o regulowanej predkosci. Czesci 3: Wymagania
EMC i konkretne metody testowania

Uktady napedowe o regulowanej predkosci - Cze$¢ 5-1: Wymagania
bezpieczenstwa - Elektryczne, termiczne oraz energii

Ukfady napedowe o regulowanej predkosci - Czes¢ 5-2: Wymagania
bezpieczenstwa. Funkcjonalnosc.

Norma UL dotyczgca urzadzen bezpieczenhstwa i przetwarzania
mocy, trzecia edycja.
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Oznaczenie CE

Oznaczenie CE jest umieszczone na przemienniku aby potwierdzi¢, ze urzadzenie to
spetnia wymagania Europejskiej Dyrektywy Niskonapieciowej i Dyrektywy EMC.

B Zgodnosé z Europejska Dyrektywg EMC

Dyrektywa EMC definiuje wymagania dla odpornosci oraz emisji urzgdzen
elektrycznych uzywanych na trenie Unii Europejskiej. Norma produktowa EMC
(EN 61800-3:2004) zawiera wymagania dla napedow. Patrz sekcja Zgodnos¢ z
EN 61800-3:2004 na stronie 373.

Zgodnosc¢ z EN 61800-3:2004

B Definicje

Skrot EMC oznacza Electromagnetic Compatibility czyli kompatybilnosé
elektromagnetyczna. Jest to zdolnos¢ urzgdzen elektrycznych/elektronicznych do
pracy bez probleméw w srodowisku elektromagnetycznym. Ponadto urzgdzenia nie
mogg zaktécac lub wptywac na prace innych urzgdzen lub systemow znajdujgcych
sie w ich poblizu.

Srodowisko klasy pierwszej (First environment) obejmuje urzadzenia przytaczone do
sieci niskonapieciowej zasilajgcej budynki mieszkalne.

Srodowisko klasy drugiej (Second environment) obejmuje urzgdzenia przytgczone do
sieci, ktéra nie zasila budynkéw mieszkalnych

Naped Kategorii C1: naped o znamionowym napieciu ponizej 1000 V, przeznaczony
do uzytkowania w pierwszym srodowisku.

Naped Kategorii C2: naped o znamionowym napieciu ponizej 1000 V przeznaczony
do instalacji i uruchomienia przez wykwalifikowang osobe i do uzytkowania w
pierwszym srodowisku

Uwaga: Wykwalifilkowana osoba lub firma to osoba lub firma posiadajgca niezbedne
umiejetnosci/uprawnienia w instalacji i/lub uruchamianiu uktadéw napedowych
wigczajgc w to aspekty EMC.

Kategoria C2 posiada te same limity emisji EMC jak wczesniejsza klasa dla
pierwszego $rodowiska z ograniczong dystrybucjg. Norma EMC IEC/EN 61800-3 nie
ogranicza dystrybucji napedu, lecz definiuje uzytkowanie, instalacje i uruchomienie.

Naped Kategorii C3: naped o znamionowym napieciu ponizej 1000 V, przeznaczony
do uzytku w drugim Srodowisku i nie przeznaczony do uzytku w srodowisku
pierwszym.

Kategoria C3 posiada te same limity emisji jak wczesniejsza klasa dla sSrodowiska
drugiego z nieograniczong dystrybucja.

B Kategoria C1

Limity emisji zaktdécen sg dotrzymane przy spetnieniu nastepujgcych warunkow:
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1. Opcjonalny filtr EMC zostat wybrany wedtug dokumentacji ABB oraz zostat
zainstalowany zgodnie z opisem zawartym w podreczniku filtru EMC.

2. Kable silnikowe oraz sterowania zostaty dobrane zgodnie ze specyfikacjg zawartg
w niniejszym podreczniku.

3. Naped zostat zainstalowany zgodnie z instrukcjami podanymi w niniejszym
podreczniku.

4. Maksymalna dtugos¢ kabli silnika dla czestotliwosci przetgczania 4 kHz patrz
strona 368.

OSTRZEZENIE! W $rodowisku domowym, urzgdzenie to moze powodowaé
interferencje radiowe; w takim przypadku mogg by¢é wymagane dodatkowe pomiary
w celu doboru odpowiednich srodkdbw majgcych na celu ich ostabienie.

B Kategoria C2

Limity emisji zaktdécen sg dotrzymane przy spetnieniu nastepujgcych warunkow:

1. Opcjonalny filtr EMC zostat wybrany wedtug dokumentacji ABB oraz zostat
zainstalowany zgodnie z opisem zawartym w podreczniku filtru EMC.

2. Kable silnikowe oraz sterowania zostaty dobrane zgodnie ze specyfikacjg zawartg
w niniejszym podreczniku.

3. Naped zostat zainstalowany zgodnie z instrukcjami podanymi w niniejszym
podreczniku.

4. Maksymalna dtugos¢ kabli silnika dla czestotliwosci przetgczania 4 kHz patrz
strona 368.

OSTRZEZENIE! W $rodowisku domowym, urzgdzenie to moze powodowaé
interferencje radiowe; w takim przypadku mogg by¢ wymagane dodatkowe pomiary
w celu doboru odpowiednich srodkow majgcych na celu ich ostabienie.

B Kategoria C3

Odpornosc¢ napedu na zaktécenia spetnia wymagania okreslone w normie
IEC/EN 61800-3, dla srodowiska klasy drugiej (patrz strona 373 dla definicji
stosowanych w normie IEC/EN 61800-3).

Limity emisji zaktdécen sg dotrzymane przy spetnieniu nastepujgcych warunkow:

1. Jest przytgczony wewnetrzny filtr EMC (jest na miejscu metalowa Sruba
przytgczeniowa filtru EMC) lub jest zainstalowany opcjonalny filtr EMC.

2. Kable silnikowe oraz sterowania zostaty dobrane zgodnie ze specyfikacjg zawartg
w niniejszym podreczniku.

3. Naped zostat zainstalowany zgodnie z instrukcjami podanymi w niniejszym
podreczniku.

4. Z wewnetrznym filtrem EMC i dla czestotliwosci przetgczania 4 kHz maksymalna
dtugos$c¢ kabli silnika wynosi 30 m (100 ft). Maksymalna dtugos¢ kabli silnika z
zainstalowanym opcjonalnym filtrem EMC patrz strona 368.

OSTRZEZENIE! Napedy kategorii C3 nie sg przeznaczone do uzytkowania w sieci
niskiego napiecia zasilajacego budynki mieszkalne. Jezeli taki naped zostanie uzyty
w takiej sieci mozna spodziewac sie wystgpienia zaktdcen radiowych.
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Uwaga: Niedozwolone jest instalowanie napedu z podtgczonym wewnetrznym filtrem
EMC w sieci IT (izolowany punkt zerowy). Sie¢ zasilajgca zostaje podtgczona do
potencjatu ziemi poprzez kondensatory filtru EMC co moze spowodowaé
niebezpieczenstwo lub uszkodzenie napedu.

Uwaga: Niedozwolone jest instalowanie napedu z podtgczonym wewnetrznym filtrem
EMC w uziemionej wierzchotkowo sieci TN (strona wtérna transformatora jest
poftaczona w trojkat z jednym wierzchotkiem uziemionym), gdyz spowoduje to
uszkodzenie napedu.

OznakowanieUL
Oznakowania danego napedu sg umieszczone na jego tabliczce typu.

Oznakowanie UL jest umieszczane na napedzie aby potwierdzi¢ zgodnos¢ z
wymaganiami UL .

B Lista czynnosci sprawdzajacych dla oznakowania UL
Przytacze mocy wejsciowej — patrz sekcja Sie¢ zasilajgca na stronie 367.

Urzadzenie odtaczajace zasilanie — patrz sekcja Dobdr urzgdzenia odtgczajgcego
zasilanie na stronie 37.

Warunki otoczenia — naped ten jest przeznaczony do uzytkowania w
pomieszczeniach ogrzewanych i z kontrolowanym srodowiskiem. Szczegotowe limity
patrz sekcja Warunki otoczenia na stronie 371.

Bezpieczniki kabli zasilajacych — dla instalacji na terenie USA, ochrona obwodu
odgatezionego musi by¢ zgodna z Narodowym Kodeksem Elektrycznym (National
Electrical Code (NEC)) oraz innymi majgcymi zastosowanie lokalnymi kodeksami.
Aby spetni¢ wymagania nalezy uzy¢ bezpiecznikow UL opisanych w sekcji Kable i
bezpieczniki na stronie 361.

Dla instalacji na terenie Kanady, ochrona obwodu odgatezionego musi by¢ zgodna z
Kanadyjskim Kodeksem Elektrycznym oraz innymi majgcymi zastosowanie lokalnymi
kodeksami. Aby spetni¢ wymagania nalezy uzy¢ bezpiecznikédw UL opisanych w
sekcji Kable i bezpieczniki na stronie 361.

Dobér kabli zasilania — patrz sekcja Dobér kabli zasilania na stronie 38.

Przytaczanie kabli zasilania — schemat potaczen oraz momenty dokrecania srub
podano w sekcji Przytgczenie kabli silnoprgdowych na stronie 49.

Ochrona przecigzeniowa — Naped zapewnia ochrone przecigzeniowg zgodnie z
Narodowym Kodeksem Elektrycznym (National Electrical Code (US)).

Hamowanie — Przemiennik czestotliwosci ACS355 ma wbudowany wewnetrzny
czoper hamowania. Czopery hamowania wraz z odpowiednio dobranymi rezystorami
hamowania umozliwiajg przemiennikowi rozproszenie energii regenerowanej przez
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naped podczas hamowania (zwykle zwigzanej z szybkim zmniejszaniem predkosci
silnika). Dobor rezystora hamowania jest opisany w sekcj Dodatek: Rezystory
hamowania na stronie 389.

0 Oznaczenie C-Tick

Oznakowania danego napedu sg umieszczone na jego tabliczce typu.

Oznakowanie C-Tick jest wymagane w Australi i Nowej Zelandii. Oznaczenie C-Tick
jest umieszczone na napedzie dla potwierdzenia zgodnosci z powigzanymi
przepisami (norma IEC 61800-3 (2004) — “Elektryczne ukfady napedowe o
regulowanej predkosci — Czes¢ 3: Norma produktowa EMC zawierajgca konkretne
metody testowe), zalecanymi przez Trans-Tasman Electromagnetic Compatibility
Scheme”) [IEC 61800-3:2004 — Adjustable speed electrical power drive systems —
Part 3: EMC product standard including specific test methods), mandated by the
Trans-Tasman Electromagnetic Compatibility Scheme].

Organizacja The Trans-Tasman Electromagnetic Compatibility Scheme (EMCS)
zostata ustanowiona przez Australian Communication Authority (ACA) oraz the Radio
Spectrum Management Group (RSM) of the New Zealand Ministry of Economic
Development (NZMED) w listopadzie 2001. Celem jest ochrona widma czestotliwo$ci
radiowej poprzez wprowadzanie ograniczen dla emisji pochodzgcej od urzgdzen
elektronicznych/elektrycznych.

Warunki zgodnosci z wymaganiami tej normy podano w sekcji Zgodnos¢ z
EN 61800-3:2004 na stronie 373.

Znak TUV NORD Safety Approved

Obecnos$é znaku TUV NORD Safety Approved oznacza, ze przemiennik
czestotliwosci zostat poddany ocenie i certyfikowany przez TUV NORD wedtug
nastepujgcych norm dla realizacji funkcji Safe torque off (STO): IEC 61508-1:1998,
IEC 61508-2:2000; SIL3, IEC 62061:2005 oraz ISO 13849-1:2006. Patrz Dodatek:
Safe torque off (STO).

Oznakowanie RoHS

Oznaczenie RoHS jest umieszczone na napedzie aby potwierdzi¢ Zze urzgdzenie to
spetnia wymagania Europejskiej Dyrektywy RoHS Directive. RoHS = the Restriction
of the use of certain Hazardous Substances - ograniczenia w uzyciu pewnych
niebezpiecznych substancji w urzgdzeniach elektrycznych i elektronicznych.

Zgodnos¢ z Dyrektywa Maszynowg

Przemiennik ten jest przeznaczony do instalacji w maszynach, ktére objete sg
Dyrektywag Maszynowg (2006/42/EC) i w zwiazku z tym nie w kazdym aspekcie
spetnia warunki tej dyrektywy. Wiecej informaciji, patrz Deklaracja Przytaczenia przez
napedy ABB.
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Ochrona patentowa w USA

Produkt ten jest chroniony przez jeden lub wiecej patentow zarejestrowanych w USA
- lista patentéw ponizej:

4,920,306 5,301,085 5,463,302 5,521,483 5,532,568 5,589,754 5,612,604
5,654,624 5,799,805 5,940,286 5,942,874 5,952,613 6,094,364 6,147,887
6,175,256 6,184,740 6,195,274 6,229,356 6,252,436 6,265,724 6,305,464
6,313,599 6,316,896 6,335,607 6,370,049 6,396,236 6,448,735 6,498,452
6,552,510 6,597,148 6,600,290 6,741,059 6,774,758 6,844,794 6,856,502
6,859,374 6,922,883 6,940,253 6,934,169 6,956,352 6,958,923 6,967,453
6,972,976 6,977,449 6,984,958 6,985,371 6,992,908 6,999,329 7,023,160
7,034,510 7,036,223 7,045,987 7,057,908 7,059,390 7,067,997 7,082,374
7,084,604 7,098,623 7,102,325 7,109,780 7,164,562 7,176,779 7,190,599
7,215,099 7,221,152 7,227,325 7,245,197 7,250,739 7,262,577 7,271,505
7,274,573 7,279,802 7,280,938 7,330,095 7,349,814 7,352,220 7,365,622
7,372,696 7,388,765 7,408,791 7,417,408 7,446,268 7,456,615 7,508,688
7,515,447 7,560,894 D503,931 D510,319 D510,320 D511,137  D511,150
D512,026 D512,696 D521,466 D541,743S D541,744S D541,745S D548,182S

D548,183S D573,090S

Inne patenty oczekujg na zatwierdzenie.
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Rysunki wymiarowe

Ponizej zostaty przedstawione rysunki wymiarowe przemiennika czestotliwosci
ACS355. Wymiary podane sg w milimetrach i [calach].
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Rozmiary obudéw RO i R1, IP20 (montaz w szafie) / UL open

Wymiary dla R1 oraz RO s3 takie same. R1 posiada wentylator na gorze.
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Rozmiary obudéw R0 i R1, IP20 / NEMA 1

Wymiary dla R1 oraz RO sg takie same. R1 posiada wentylator na gorze.
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Rozmiar obudowy R2, IP20 (montaz w szafie) / UL open
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Rozmiar obudowy R2, IP20 / NEMA 1
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Rozmiar obudowy R3, IP20 / NEMA 1
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Rozmiar obudowy R4, IP20 (montaz w szafie) / UL open
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Rozmiar obudowy R4, IP20 / NEMA 1
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Dodatek: Rezystory hamowania

Co zawiera ten rozdziat

W rozdziale tym opisano jak: dobrac rezystor hamowania i kable, zabezpieczenia,
podtgczy¢ rezystor i uaktywni¢ hamowanie rezystorowe.

Ukiad hamowania

B Dobér rezystora hamowania

Przemiennik czestotliwosci ACS355 posiada standardowo wbudowany czoper
hamowania. Rezystor hamowania jest dobierany na podstawie przedstawionej w tej
sekcji tabeli oraz rownan.

1. Okresli¢ maksymalng wymagang moc hamowania Pr,,x dla danej aplikacji.
Warto$¢ Prmax musi by¢ mniejsza niz Pgrmax POdana w tabeli na stronie 390 dla
uzytego typu przemiennika.

2. Obliczy¢ rezystancje R za pomocg Réwnania 1.
3. Obliczy¢ energig Erpyise za pomocg Rownania 2.
4. Dobrac rezystor, ktéry spetnia nastepujgce warunki:
* Znamionowa moc rezystora musi by¢ wieksza lub rowna Prax-

* Wartosc¢ rezystancji R musi sie zawiera¢ miedzy R,y @ Rmax Podang w tabeli
dla uzytego typu przemiennika czestotliwosci.

* Rezystor musi by¢ w stanie rozproszy¢ energie¢ Erpse podczas cyklu
hamowania T.
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Réwnania dla doboru rezystora:

150000 t
Rownanie1. Uy =200...240V: R= T on PRmax
max
P
Uy = 380...415V: R= 222000 Rave
Rmax T
- >
615000
Uy=415...480V: R= =
Rmax
Réwnanie 2. Erpyise = PRmax ™ fon
t
Réwnanie 3. Prave = PRmax’ % W celu przeliczenia, uzyé 1 hp = 746 W.
gdzie
R = wybrana warto$¢ rezystora (ohm)

Prmax = maksymalna moc podczas cyklu hamowania (W)

Prave = $rednia moc podczas cyklu hamowania (W)

Erpuise = energia przekazywana do rezystora podczas pojedynczego impulsu hamowania (J)
ton = dtugo$¢ impulsu hamowania (s)

T = dtugos$¢ cyklu hamowania (s).

Rezystory przedstawione w ponizszej tabeli zostaty wstepnie zwymiarowane w
oparciu o cykl hamowania zawarty w tabeli. Rezystory dostepne sg w ABB.
Informacje mogg ulec zmianie bez wczesniejszego powiadamiania.

Typ It | e PgRmax Tabela doboru wg typu rezystora
ACS355- CBR-V/CBT-H Czas
hamowania 2
x=EU"Y ohm ohm kw hp 160 210 260 460 660 560 S
1-faza Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2| 70 | 390 | 0.37 | 0.5 o 90
01x-04A7-2| 40 | 200 | 0.75 1 o 45
01x-06A7-2| 40 | 130 | 1.1 1.5 o 28
01x-07A5-2| 30 | 100 | 1.5 2 o 19
01x-09A8-2| 30 | 70 2.2 3 o 14
3-fazy Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2| 70 | 390 | 0.37 | 0.5 o 90
03x-03A5-2| 70 | 260 | 0.55 | 0.75 | e 60
03x-04A7-2| 40 | 200 | 0.75 1 o 42
03x-06A7-2| 40 | 130 | 1.1 1.5 o 29
03x-07A5-2| 30 | 100 | 1.5 2 o 19
03x-09A8-2| 30 | 70 2.2 3 o 14
03x-13A3-2| 30 | 50 3.0 4 o 16
03x-17A6-2| 30 | 40 4.0 5 o 12
03x-24A4-2| 18 | 25 55 7.5 o 45
03x-31A0-2| 7 19 7.5 10 o 35

03x-46A2-2| 7 13 | 11.0 15 . 23
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Typ Rl lRmax PgRmax Tabela doboru wg typu rezystora
ACS355- CBR-V/CBT-H Czas
hamowania 2
x=EMU" ohm ohm kW hp 160 210 260 460 660 560 s
3-fazy Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)
03x-01A2-4| 200 [ 1180| 0.37 | 0.5 o 90
03x-01A9-4| 175 | 800 | 0.55 | 0.75 . 90
03x-02A4-4| 165 | 590 | 0.75 1 o 60
03x-03A3-4| 150 | 400 | 1.1 1.5 . 37
03x-04A1-4| 130 | 300 | 1.5 2 o 27
03x-05A6-4| 100 | 200 | 2.2 3 . 17
03x-07A3-4| 70 | 150 | 3.0 4 . 29
03x-08A8-4| 70 | 110 | 4.0 5 . 20
03x-12A5-4| 40 80 5.5 7.5 . 15
03x-15A6-4 | 40 60 7.5 10 . 10
03x-23A1-4| 30 40 11 15 o 10
03x-31A0-4| 16 29 15 20 16
03x-38A0-4| 13 23 | 18.5 25 13
03x-44A0-4| 13 19 | 22.0 30 10
) E = filtr EMC podtaczony (wkrecona metalowa $ruba EMC), 00353783.xls J

U =filtr EMC odtaczony (wkrecona plastikowa sruba EMC), parametryzacja

USA.

2) Czas hamowania = maksymalny dozwolony czas hamowania w sekundach
dla Pgrmay Na kazde 120 sekund, przy temperaturze otoczenia 40 °C.

Symbole
Rmin

Rmax

= minimalna dozwolona rezystancja rezystora, ktéra moze zosta¢ podtgczona do czopera
hamowania

= maksymalna dozwolona rezystancja ktory umozliwia osiagniecie Pgrmax
Pgrmax = maks. moc hamowania przemiennika, musi by¢ wieksza od wymaganej mocy hamowania.

Dane znamonowe wg typéow CBR-V CBR-V CBR-V CBR-V CBR-V CBT-H

rezystorow 160 210 260 460 ) 560
Znamionowa moc (W) 280 360 450 790 1130 2200
Rezystancja (ohm) 70 200 40 80 33 18

OSTRZEZENIE! Nigdy nie uzywagé rezystora hamowania z rezystancjg ponize;

minimalnej wartosci dla poszczegolnego przemiennika. Przemiennik oraz
wewnetrzny czoper hamowania nie sg w stanie wytrzymac przetezenia
spowodowanego przez zastosowanie zbyt niskiej rezystanciji.

B Dobér kabli rezystora hamowania

Uzy¢ kabla z ekranem o przekroju wyspecyfikowanym w sekcji Kable i bezpieczniki
na str. 367. Maksymalna dtugo$¢ kabla/i rezystora wynosi 5 m (16 ft).
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B Umiejscownienie rezystora hamowania

Zainstalowac rezystory w miejscu zapewniajgcym odpowiednie chtodzenie.

OSTRZEZENIE! Materiaty znajdujgce sig w poblizu rezystora muszg byé
niepalne. Temperatura powierzchni rezystora jest wysoka. Powietrze
wyptywajgce z rezystora ma setki stopni Celsjusza. Chroni¢ rezystor przed dotykiem.

B Uktad ochrony w sytuacjach btedéw obwodu hamowania

Ochrona w sytuacji zwarcia w kablach i rezystorach hamowania

Ochrona zwarciowa przytgcza rezystora hamowania, patrz Przytgcze rezystora
hamowania na stronie 370. Alternatywnie moze zosta¢ uzyty dwuprzewodowy
ekranowany kabel o takim samym przekroju poprzecznym.

Ochrona w sytuacji przegrzania rezystora hamujacego

Nastepujacy uktad jest wazny dla bezpieczenstwa — odtgcza zasilanie w sytuacjach

btedu zwigzanych ze zwarciem czopera:

* Wyposazy¢ naped w stycznik liniowy.

* Podtgczyc¢ stycznik w taki sposéb aby otwierat sie jesli otworzy sie roztgcznik
termiczny (przegrzanie rezystora otwiera stycznik).

Ponizej przedstawiony jest przyktadowy schemat.

L1 L2 L3

Bezpieczniki |:| |:| |:|

11 3| 5
d d d K1

\6\ ________

2\ 4

aesaes T
acs3ss | L)

ut vi w1 |

Q Roztagcznik termiczny rezystora

Instalacja elektryczna

Podtgczenie rezystorow hamowania, patrz schemat podtgczenia kabli do
przemiennika czestotliwosci na stronie 49.

Nastawy

Aby uaktywni¢ hamowanie rezystorowe, nalezy wytgczy¢ kontrole przepiecia w
przemienniku poprzez ustawienie parametru 2005 OVERVOLT CTRL na 0
(DISABLE).
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Dodatek: Moduty rozszerzen

Co zawiera ten rozdziat

W dodatku tym opisano cechy oraz mechaniczng instalacje opcjonalnych modutow
dla ACS355: MPOW-01 modut zasilania, MTAC-01 modut interfejsu enkdera oraz
MREL-01 modut wyjs¢ przekaznikowych.

Dodatek ten zawiera informacje charakterystyczne cechy oraz instalacje elektryczng
dla MPOW-01; informacje dotyczagce modutow MTAC-01 i MREL-01 patrz podrecznik
uzytkownika dla danego modutu.

Moduly rozszerzen

B Opis

Moduty rozszerzenh posiadajg podobne obudowy oraz montowane sg pomiedzy
panalem sterowania a przemiennikiem czestotliwosci. Dlatego tylko jeden modut
moze by¢ zainstalowany na przemienniku czestotliwosci. Przemienniki czestotliwosci
ACS355 w obudowach IP66/67 / UL Type 4X z powodu ograniczonego miejsca nie
mogg mie¢ zainstalowanego dodatkowego modutu.

Ponizej wymienione sg dostepne moduty rozszerzen dla ACS355. Przemiennik
czestotliwosci automatycznie rozpoznaje modut, ktéry jest gotowy do pracy po
instalacji i wkaczeniu zasilania.

« MTAC-01 modut interfejsu enkodera
« MREL-01 modut wyjs¢ przekaznikowych
« MPOW-01 modut zasilania.
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Ogdlny wyglad modutu rozszerzen

Dystans uziemiajacy

tacze panelu sterowania

B Instalacja

Sprawdzenie dostawy

Zawartos¢ opakowania:

modut rozszerzen
dystans uziemiajgcy ze srubg M3 x 12

adapter do gniazda panelu sterowania (fabrycznie zainstalowane w module
MPOW-01).

Instalacja modutu rozszerzen

OSTRZEZENIE! Postepowaé zgodnie z instrukcjami zawartymi w rozdziale
Bezpieczenstwo na stronie 17.

Aby zainstalowaé modut rozszerzen:

1.
2.

5.

Jezeli zasilanie nie jest odtgczone, odtgczy¢ zasilanie.

Zdjac¢ panel albo pokrywe panelu. Jak zdja¢ pokrywe panelu patrz krok 7. na
stronie 56.

Odkreci¢ $rube uziemiajgcg znajdujgcy sie po lewo w gérnym rogu od ganiazda
panelu sterowania i zainstalowac¢ w tym miejscu dystans uziemiajgcy.

Dla MREL-01 oraz MTAC-01, upewnic¢ sie ze adapter jest zainstalowany zaréwno

w gniezdzie w przemienniku jak i w gniezdzie modutu. Adapter w module
MPOW-01 jest zainstalowany fabrycznie.

Delikatnie, lecz solidnie zainstalowa¢ modut rozszerzeh w gniezdzie panelu.

Uwaga: Potgczenia sygnatowe i zasilania z przemiennikiem sg realizowane poprzez
6-pinowe zigcze.
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6. Uziemi¢ modut poprzez wkrecenie wczesniej wymontowanej sruby, w lewym

gornym rogu modutu. Przykreci¢ srube uzywajgc monentu 0.8 N-m (7 Ibf-in).

Uwaga: Wtasciwe osadzenie i dokrecenie sruby jest wazne dla spetnienia wymagan
EMC i poprawnego dziatania modutu.

7.
8.

Zamontowac¢ panel sterowania lub pokrywe panelu na module rozszerzen.

Instalacja elektryczna jest charakterystyczna dla danego modutu. Dla MPOW-01,
patrz sekcja Instalacja elektryczna na stronie 397. Dla MTAC-01, patrz MTAC-01
pulse encoder interface module user’s manual (3AFE68591091 [English]), dla
MREL-01, patrz MREL-01 relay output extension module user’s manual
(3AUA0000035957 [English]).
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B Dane techniczne

Wymiary

Wymiary modutow rozszerzen podane sg na rysunku ponizej.

S —
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Ogoélna specyfikacja modutéw rozszerzen

» Stopien ochrony obudowy: IP20
» Aprobata materiatowa UL/CSA.

* Przy uzyciu z przemiennikami czestotliwo$ci ACS355 , modutuy rozszerzen
spetniajg wymagania EMC EN/IEC 61800-3:2004 dla kompatybilnosci
elektromagnetrycznej oraz EN/IEC 61800-5-1:2005 dla wymagan
bezpieczenstwa elektrycznego.

Modut MTAC-01 interfejsu enkodera

Patrz podrecznik MTAC-01 pulse encoder interface module user’s manual
(BAFE68591091 [English]) dostarczany z modutem.

Modut wyjsé przekaznikowych MREL-01

Patrz podrecznik MREL-01 relay output extension module user’s manual
(3AUA0000035957 [English]) dostarczany z modutem.
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Modut zasilania MPOW-01

B Opis

Modut zasilania MPOW-01 jest uzywany w instalacjach gdzie wymagane jest aby
obwody sterowania byty zasilone podczas zaniku zasilania czy przerw
spowodowanych pracami remontowymi. MPOW-01 zapewnia zasilanie dla panelu
sterowania, modutu magistrali oraz Wej/Wyj.

Uwaga: Jezeli zostana zmienione nastawy parametréw przemiennka
czestotliwosci, podczas gdy przemiennik jest zasilany poprzez modut
MPOW-01, trzeba wymusié zapis parametréw poprzez zmiane wartosci
parametru 7607 PARAM SAVE na (1) SAVE...; w przeciwnym razie wszystkie
zmienione nastawy zostana utracone.

B Instalacja elektryczna

Okablowanie

* Uzy¢ ekranowanego kabla 0.5...1.5 mm? (20...16 AWG).

* Podtgczyc¢ kable sterowania zgodnie ze schematem przedstawionym ponizej w
sekcji Opis przytagczy. Moment dokrecajacy 0.8 N-m (7 Ibf-in).

Opis przytaczy

Schemat ponizej przedstawia przytacza modutu MPOW-01 oraz jak modut
MPOW-01 podtgczy¢ do zewnetrznego zrddta zasilania i jak potgczy¢ kilka takich
modutow.

Zewnetrzne SCR MPOW-01
zrédto zasilania
SCR
o~ — [
+ + | +24V DC lub 24V AC + 10%
GND U - | Przytacze SCR jest wewngtrznie
SCR L1 podfgczony do analogowej masy

(AGND) przemiennika czestotliwoSci.

Wszystkie przytgcza sg podtaczone
+ | razem wewnatrz modutu
umozliwiajgc potgczenie tancuchowe
sygnatow.

SCR
l SCR

Nastepny modut
MPOW-01




398 Dodatek: Moduty rozszerzen

B Dane techniczne

Specyfikacja
* Napiecie wejsciowe: +24 V DC lub 24 VAC = 10%
+ Maksymalne obcigzenie 1200 mA rms

« Straty mocy przy maksymalnym obigzeniu 6 W

* Przewidywany czas pracy modutu MPOW-01 wynosi 50 000 godzin w
okreslonych warunkach otoczenia pracy przemiennika czestotliwosci (patrz
sekcja Warunki otoczenia na stronie 371).



Dodatek: Safe torque off (STO) 399

Dodatek: Safe torque off
(STO)

Co zawiera ten dodatek

W dodatku tym opisano podstawowe informacje na temat funkcji Safe torque off
(STO) dla ACS355. Dodatkowo zostaty przedstawione cechy programowe oraz dane
techniczne potrzebne do obliczen bezpieczenhstwa uktadu.

Podstawy

Przemiennik czestotliwosci realizuje funkcje Safe torque off (STO) wedtug norm
EN 61800-5-2; EN/ISO 13849-1:2006, IEC/EN 60204-1:1997; EN 61508:2002,
EN 1037:1996, oraz IEC 62061:2005 (SILCL 3). Funkcja ta odpowiada
niekontrolowanemu zatrzymaniu zgodnie z kategorig 0 dla IEC 60204-1.

Funkcja STO moze by¢ uzyta tam, gdzie odciecie zasilania jest wymagane do
zapobiezenia niespodziewanemu uruchomieniu. Funkcja ta wytgcza/blokuje napiecie
sterowania tranzystoréw IGBT na wyj$ciu przemiennika czestotliwosci, zapobiegajgc
w ten sposob generowaniu napiecia na wyjsciu, potrzebnego do sterowania silnikiem
(patrz schemat na nastepnej stronie). Dzieki uzyciu tej funkcji moga byé
przeprowadzane, bez potrzeby odtaczenia zasilania, krotkotrwate czynnosci (jak
czyszczenie) i/lub prace obstugowe przeprowadzane na nieelektrycznych czesciach
urzadzenia.
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ACS355
x1ctoutt| NV AN
+24 \ ——P> _ o+ F—~
. X1C:2 OUT2 | \. \// \. B ‘
| | =R
| | | \\_ | Obwdd
| | bezpieczenstwa
X1C:3IN1 | | | AL | L |— —'(prze’facznik,
X1C:4 IN2 | /1 przekazniki, itp.)

T

) |
R4
UDC+ i — 3

Control j > |
circuit Wyjscie
— U2/V2/W2

(pokazana

« Styki obwodu bezpieczenstwa
> Styki obwodu bezpieczenst
UDC- muszg otwierac/zamykac sig w

przedziale 200 ms miedzy soba.

* Maksymalna dtugos¢ kabli
pomiedzy przemiennikiem a
przetacznikiem bezpieczenstwa
wynosi 25 m (82 ft).

OSTRZEZENIE! Funkcja STO nie odtgcza napiecia zasilania i napiecia

pomocniczego obwodow od przemiennika czestotliwosci. Dlatego prace
obstugowe wykonywane na czesciach elektrycznych mogq by¢ przeprowadzone
tylko po odizolowaniu uktadu napedowego od gtdbwnego zasilania.

Uwaga: Nie zaleca sie zatrzymywnie napedu przy uzyciu STO. Jezeli pracujacy
naped jest zatrzymany przy uzyciu tej funkcji, naped wytgczy sie samoczynnie i
zatrzyma sie wybiegiem. Jezeli taki tryb zatrzymania jest nieakceptowalny, np.
powoduje zagrozenie, naped musi zostac¢ zatrzymany przy uzyciu wtasciwego trybu
zatrzymania przed uzyciem tej funkgciji.

Uwaga: Naped silnikow z magnesami trwatymi w przypadku uszkodzenia
potprzewodnikdéw mocy IGBT: pomimo aktywacji funkcji STO, uktad napedowy moze
wytworzy¢ moment wyrownujgcy ktory maksymalnie obréci wat silnika o 180/p stopni,
gdzie p oznacza liczbe par biegundw.

Cechy programowe, nastawy i diagnostyka

B Dziatanie funkcji STO i diagnostyka

Gdy oba wejscia STO sg zasilone, funkcja STO jest w stanie czuwania i naped
pracuje normalnie. Jezeli jedno z wejs¢ STO zostanie pozbawione zasilania, funkcja
STO uaktywnia sie, naped zatrzymuje sie i niedostepny jest start. Start jest mozliwy



Dodatek: Safe torque off (STO) 401

tylko po zasileniu wejs¢ STO, i wszelkie reakcje napedu zostatly skasowane.
Zachowanie napedu moze zosta¢ nastawione wedtug tabeli ponizej.

Parametr Wybierane Opis
wartosci
3025 STO (1) ONLY FAULT Prawidtowg reakcjg napedu na zadziatanie funkc;ji
OPERATION STO jest blad SAFE TORQUE OFF. Zaktualizowany
bit btedu.

(2) ALARM & FAULT|Prawidtowa reakcjg napedu na zadziatanie funkcji
STO jest alarm SAFE TORQUE OFF gdy jest
zatrzymany i btgd SAFE TORQUE OFF gdy pracuje.
Bity alarmu i btedu sg zaktualizowane.

(3) NO & FAULT Prawidtowg reakcjg napedu na zadziatanie funkcji
STO jest brak alarmu gdy jest zatrzymany i btgd
SAFE TORQUE OFF gdy pracuje. Zaktualizowany
jest bit btedu.

Domysinie: Prawidtowg reakcjg napedu na zadziatanie funkcji
(4) ONLY ALARM | STO jest alarm SAFE TORQUE OFF.
Zaktualizowany jest bit alarmu. Komenda startu musi
zostac przetgczona aby kontynuowacé prace napedu.

Jezeli opoznienie w zadziataniu pomiedzy wejsciami jest dtuzsze lub tylko jedno z
wejs¢ STO jest niezasilone, zdarzenie to zawsze bedzie brane za btgd (STO1 LOST
lub STO2 LOST). Nie mozna zmienic tej reakcji. Pozbawienie zasilania tylko jednego
wejscia STO nie jest uwazane za normalng prace poniewaz poziom bezpieczenstwa
zostatby obnizony gdyby tylko jeden z kanatow/wej$¢ byt w uzyciu.

Wskazania stanu STO

Gdy oba wejscia STO sg zasilone, funkcja STO jest w stanie czuwania i naped
pracuje normalnie. Gdy jedno lub oba wejscia STO sg pozbawione zasilania, funkcja
STO przechodzi w tryb bezpieczehstwa i wykonywana jest odpowiednia reakcja,
zgodnie z tabela ponize;.

Przypadek STO Nazwa btedu Opis Stan
Btad 0044 SAFE TORQUE |STO funkcjonuje poprawnie btad |0307 FAULT WORD 3
OFF musi by¢ skasowany przed startem. |bit 4

Btad 0045 STO1LOST Wejscie kanatu 1 przytagcza STO | 0307 FAULT WORD 3
zostato pozbawione zasilania, ale |bit 5

kanat 2 je posiada. Styki w obw.
kanatu 1 zostaty uszkodzone lub
wystgpito zwarcie.

Btad 0046 STO2 LOST Wejscie kanatu 2 przytgcza STO  |0307 FAULT WORD 3
zostalo pozbawione zasilania, ale |bit 6

kanat 1 je posiada. Styki w obw.
kanatu 2 zostaty uszkodzone lub
wystgpito zwarcie

Alarm 2035 |SAFE TORQUE |STO funkcjonuje poprawnie. 0309 ALARM WORD 2
OFF bit 13
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B Aktywacja funkcji STO i symptomy opéznien

Opdznienie aktywacji STO jest ponizej 1 ms. STO opdznienie wskazania (czas od
pozbawienia zasilania dowolnego wejscia STO do aktualizacji bitu stanu) wynosi

200 ms.

Uwaga: Jezeli jakikolwiek kanat STO jest przetgczony bardzo szybko, to moze sie
zdarzyC ze przemiennik wytgczy sie samoczynnie przetezeniem lub zwarciem.

Instalacja

Podtgczy¢ kable jak na schemacie ponizej.

X1C:3 IN1 I 7 I
X1C.4IN2£ A A

ACS355
X1C: OUT1g A va 7\ |
X1C: OUT2 9 ~— T3 0. . . 3.
| \ | \ |_1|3 23 31 Y1 vz |
| | ' \ w Przekaznik
| | | l | \ \ bezpieczenstwa |
\, . \I L2 . MR

Bezpieczny
PLC

WYJ

GND

Wejscia STO mogg byc réwniez zasilane z zewnetrznego zrédta zasilania.
Wymagany prad dla kazdego kanatu STO wynosi maksymalnie 15 mA, wymagane
napiecie zasilania 24 V DC +/-10%. Ujemne przytgcze zewnetrznego zrodta zasilania
musi by¢ podtgczone do analogowej masy (AGND) przemiennika.

ACS355 +24 V DC zewn. Bezpieczny
zrodio zasilania PLC
- +
AGNDL~ ™ ‘ |_1|32|3 a1 yty2 |
|\ |\ ' \ w Przekaznik
| bezpieczenstwa |
X1C:1 OUT1¢ | | || \ \
X1C:2 0UT2 ) | 14 24 32 Al A2 |
X1C:3 IN1 \ v \ iy AR . A
X1C:4 IN2b———F——\ GND

STO moze by¢ potaczone tancuchowo: od przemiennia do przemiennika, tak wiec
kilka przemiennkéw moze by¢ podtaczonych do jednego roztgcznika
bezpieczenstwa. Jezeli wyjscia STO (OUT1 i OUT2) sg uzyte do zasilania obwodu
STO, maksymalnie do pieciu przemiennikbw moze by¢ podtgczonych. Liczba
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przemiennikdw zalezy od obcigzenia napiecia pomocniczego 24 V (Wej/Wyj, panel,
uzyta magistrala czy obwody STO; maks. 200 mA) przemiennika zasilajgcego obwéd
STO (patrz sekcja Przytgcza sterowania na stronie 369). Gdy uzywane jest
zewnetrzne zrodto zasilania, wszystkie masy analogowe (AGND) przemiennikow
muszg by¢ potgczone fancuchowo razem.

Uwaga: Potgczenie tancuchowe obniza catkowity poziom bezpieczenstwa, ktéry
musi by¢ obliczony za kazdym razem dla kazdego uktadu.

Pierwsze uruchomienie

Zawsze przetestowac dziatanie i reakcje funkcji STO przed pierwszym
uruchomieniem.

Dane techniczne
B Elementy STO

Typ przekaznika bezpieczenstwa STO

Ogolne wymagania IEC 61508 i/lub EN/ISO 13849-1

Wymagania dla wyjs¢
Liczba torow prgdowych 2 dwa niezalezne (jeden na kazdy tor STO)
Zdolnos¢ przetgczania napiecia |30 V DC na styk
Zdolnos¢ przetgczania pradu 100 mA na styk

Maksymalne opdznienie w 200 ms
przetaczniu pomiedzy stykami

Przyktad 1 Pojedynczy przekaznik bezpieczehstwa dopuszczennie SIL3
Typ i produdcent PSR-SCP- 24UC/ESP4/2X1/1X2 - Phoenix Contacts
Dopuszczenia EN 954-1, cat 4; IEC 61508, SIL3

Przyktad 2 Programowalna logika bezpieczenstwa

Typ i produdcent PNOZ Multi M1p - Pilz

Dopuszczenia EN 954-1, cat 4; IEC 61508, SIL3; oraz ISO 13849-1, PL e
Przytacza STO

Wejscie dla zewnetrznego |24 V DC £ 10%, obcigzenie 25 mA
zasilania STO

Impedancja wejsciowa Ri, = 2 kohm

Obcigzenie 12 mA / kanat

Wyjscie Maksymalne obcigzenie 200 mA zalezne do obcigzenia Wej/Wyj
Kable STO

Typ kable 2x2 , niskie napiecie, pojedynczy ekran, skretka
Przekroéj zyty 1.5...0.25 mm? (16...24 AWG)

Maksymalna dtugos¢ Maks. 25 m pomiedzy wejsciem STO a stykiem roboczym
Moment dokrecajgcy 0.5 N-m (4.4 Ibf-in)




404 Dodatek: Safe torque off (STO)

B Dane powigzane ze standardami bezpieczenstwa

IEC 61508 EN/ISO 13849-1

SILCL (3

SIL 3 PL e
PFH 6.48E-09 Category (3
(6.48 FIT)

HFT 1 MTTFd 470 lat

SFF 91% DCavg 18%

B Skroty

Skrot Odniesienie Opis

CCF EN/ISO 13849-1 |Common Cause Failure (%) [btedy o wspdlnej przyczynie]

DCavg |EN/ISO 13849-1 |Diagnostic Coverage Average [$redni wspotczynnik pokrycia
diagnostycznego]

FIT Failure In Time [awarii w czasie]: 1E-9 godziny

HFT IEC 61508 Hardware Fault Tolerance [odpornosc¢ sprzetu na awarig]

MTTFd [EN/ISO 13849-1 |Mean Time To dangerous Failure [$redni czas przed pierwszym
powaznym uszkodzeniem]: (catkowita liczba pracyjgcych
jednostek) / (liczba niebezpieczenstw, niewykrytych btedow)
podczas okreslonego okresu pomiaru w okreslonych warunkach.

PFHd IEC 61508 Probability of Dangerous Failures per Hour
[prawdopodobienstwo powaznych btedéw na godzine]

PL EN/ISO 13849-1 |Performance Level [poziom bezpieczenstwa]: Odpowiada SIL,
Poziomy a-e

SFF IEC 61508 Safe Failure Fraction [sktadowa uszkodzen bezpiecznych](%)

SIL IEC 61508 Safety Integrity Level [poziom catkowitego bezpieczenstwal

STO EN 61800-5-2 Safe Torque Off [bezpieczne zdjecie momentu]

Obstuga

Sprawdzi¢/przetestowac dziatanie i rekacje funkcji STO co roku.




Dalsze informacje

Zapytania o produkty i ustugi

Wszelkie zapytania o produkt nalezy adresowac do lokalnego przedstawiciela ABB,
podajgc oznaczenie typu oraz numer seryjny danego urzgdzenia. Liste osdb
kontaktowych ABB w zakresie sprzedazy, wsparcia technicznego oraz serwisu
mozna znalez¢ nawigujgc do strony internetowej www.abb.com/drives i wybierajgc
opcje “Sales, Support and Service network” (Sie¢ sprzedazy, wsparcia technicznego
i serwisu).

Szkolenie w zakresie produktu

Informacje co do dostepnego szkolenia w zakresie produktow ABB mozna znalezé
nawigujgc do strony internetowej www.abb.com/drives i wybierajgc opcje “Training
courses” (Szkolenia).

Uwagi uzytkownikow na temet podrecznikow i instrukcji obstugi ABB Drives

Uwagi na temat publikacji sg mile widziane. Opinie takie mozna nam przekazywac
ze strony internetowej www.abb.com/drives wybierajgc “Document Library —
Manuals feedback form (LV AC drives)’.

Biblioteka dokumentacji dostepna w Internecie

Podreczniki i instrukcje obstugi publikowane przez ABB mozna znlez¢ w formacie
PDF na stronie www.abb.com/drives wybierajgc opcje “Document Library”.
Biblioteke te mozna przegladac lub przeszukiwac przy zastosowanu kryteriow
wyszukiwania takich jak kod dokumentu.
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	DI1
	DI1,2
	DI1P,2P
	DI1P,2P,3
	DI1P,2P,3P
	KEYPAD
	DI1F,2R
	COMM
	TIMED FUNC 1
	TIMED FUNC 2
	TIMED FUNC 3
	TIMED FUNC 4
	DI5
	DI5,4
	TIMER STOP
	TIMER START
	COUNTER STOP
	COUNTER START
	SEQ PROG

	1002
	EXT2 COMMANDS

	1003
	DIRECTION
	FORWARD
	REVERSE
	REQUEST

	1010
	JOGGING SEL
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	COMM
	NOT SEL
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)


	11 WYBÓR ZADAWANIA
	1101
	KEYPAD REF SEL
	REF1(Hz/rpm)
	REF2(%)

	1102
	EXT1/EXT2 SEL
	EXT1
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	EXT2
	COMM
	TIMED FUNC 1
	TIMED FUNC 2
	TIMED FUNC 3
	TIMED FUNC 4
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)

	1103
	REF1 SELECT
	KEYPAD
	AI1
	AI2
	AI1/JOYST
	AI2/JOYST
	DI3U,4D(R)
	DI3U,4D
	COMM
	COMM+AI1
	COMM*AI1
	DI3U,4D(RNC)
	DI3U,4D(NC)
	AI1+AI2
	AI1*AI2
	AI1-AI2
	AI1/AI2
	KEYPAD(RNC)
	KEYPAD(NC)
	DI4U,5D
	DI4U,5D(NC)
	FREQ INPUT
	SEQ PROG
	AI1+SEQ PROG
	AI2+SEQ PROG

	1104
	REF1 MIN

	1105
	REF1 MAX

	1106
	REF2 SELECT
	KEYPAD
	AI1
	AI2
	AI1/JOYST
	AI2/JOYST
	DI3U,4D(R)
	DI3U,4D
	COMM
	COMM+AI1
	COMM*AI1
	DI3U,4D(RNC)
	DI3U,4D(NC)
	AI1+AI2
	AI1*AI2
	AI1-AI2
	AI1/AI2
	PID1OUT
	KEYPAD(RNC)
	KEYPAD(NC)
	DI4U,5D
	DI4U,5D(NC)
	FREQ INPUT
	SEQ PROG
	AI1+SEQ PROG
	AI2+SEQ PROG

	1107
	REF2 MIN

	1108
	REF2 MAX


	12 PRĘDKOŚCI STAŁE

	1201
	CONST SPEED SEL
	NOT SEL
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	DI1,2
	DI2,3
	DI3,4
	DI4,5
	DI1,2,3
	DI3,4,5
	TIMED FUNC 1
	TIMED FUNC 2
	TIMED FUNC 3
	TIMED FUNC 4
	TIMED FUN1&2
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)
	DI1,2(INV)
	DI2,3(INV)
	DI3,4(INV)
	DI4,5(INV)
	DI1,2,3(INV)
	DI3,4,5(INV)

	1202
	CONST SPEED 1

	1203
	CONST SPEED 2

	1204
	CONST SPEED 3

	1205
	CONST SPEED 4

	1206
	CONST SPEED 5

	1207
	CONST SPEED 6

	1208
	CONST SPEED 7

	1209
	TIMED MODE SEL
	EXT/CS1/2/3
	CS1/2/3/4


	13 WEJŚCIA ANALOGOWE

	1301
	MINIMUM AI1

	1302
	MAXIMUM AI1

	1303
	FILTER AI1

	1304
	MINIMUM AI2

	1305
	MAXIMUM AI2

	1306
	FILTER AI2


	14 WYJŚCIA PRZEKAŹNIKOWE

	1401
	RELAY OUTPUT 1
	NOT SEL
	READY
	RUN
	FAULT(-1)
	FAULT
	ALARM
	REVERSED
	STARTED
	SUPRV1 OVER
	SUPRV1 UNDER
	SUPRV2 OVER
	SUPRV2 UNDER
	SUPRV3 OVER
	SUPRV3 UNDER
	AT SET POINT
	FAULT(RST)
	FLT/ALARM
	EXT CTRL
	REF 2 SEL
	CONST FREQ
	REF LOSS
	OVERCURRENT
	OVERVOLTAGE
	DRIVE TEMP
	UNDERVOLTAGE
	AI1 LOSS
	AI2 LOSS
	MOTOR TEMP
	STALL
	UNDERLOAD
	PID SLEEP
	FLUX READY
	USER MACRO 2
	COMM
	COMM(-1)
	TIMED FUNC 1
	TIMED FUNC 2
	TIMED FUNC 3
	TIMED FUNC 4
	M.TRIG FAN
	M.TRIG REV
	M.TRIG RUN
	M.TRIG MWH
	SEQ PROG
	MBRK
	JOG ACTIVE
	STO
	STO(-1)

	1402
	RELAY OUTPUT 2

	1403
	RELAY OUTPUT 3

	1404
	RO 1 ON DELAY

	1405
	RO 1 OFF DELAY

	1406
	RO 2 ON DELAY

	1407
	RO 2 OFF DELAY

	1408
	RO 3 ON DELAY

	1409
	RO 3 OFF DELAY

	1410
	RELAY OUTPUT 4

	1413
	RO 4 ON DELAY

	1414
	RO 4 OFF DELAY


	15 WYJŚCIE ANALOGOWE

	1501
	AO1 CONTENT SEL

	1502
	AO1 CONTENT MIN

	1503
	AO1 CONTENT MAX

	1504
	MINIMUM AO1

	1505
	MAXIMUM AO1

	1506
	FILTER AO1


	16 STEROWANIE SYSTEMU
	1601
	RUN ENABLE
	NOT SEL
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	COMM
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)

	1602
	PARAMETER LOCK
	LOCKED
	OPEN
	NOT SAVED

	1603
	PASS CODE

	1604
	FAULT RESET SEL
	KEYPAD
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	START/STOP
	COMM
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)

	1605
	USER PAR SET CHG
	NOT SEL
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	DI1,2
	DI2,3
	DI3,4
	DI4,5
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI1,2(INV)
	DI2,3(INV)
	DI3,4(INV)
	DI4,5(INV)

	1606
	LOCAL LOCK
	NOT SEL
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	ON
	COMM
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)

	1607
	PARAM SAVE
	DONE
	SAVE…

	1608
	START ENABLE 1
	NOT SEL
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	COMM
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)

	1609
	START ENABLE 2

	1610
	DISPLAY ALARMS
	NO
	YES

	1611
	PARAMETER VIEW
	DEFAULT
	FLASHDROP

	1612
	FAN CONTROL
	AUTO
	ON


	18 WEJ CZĘST I WYJ TRANZ

	1801
	FREQ INPUT MIN

	1802
	FREQ INPUT MAX

	1803
	FILTER FREQ IN

	1804
	TO MODE
	DIGITAL
	FREQUENCY

	1805
	DO SIGNAL

	1806
	DO ON DELAY

	1807
	DO OFF DELAY

	1808
	FO CONTENT SEL

	1809
	FO CONTENT MIN

	1810
	FO CONTENT MAX

	1811
	MINIMUM FO

	1812
	MAXIMUM FO

	1813
	FILTER FO


	19 TIMER I LICZNIK
	1901
	TIMER DELAY

	1902
	TIMER START
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)
	NOT SEL
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	START

	1903
	TIMER RESET
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)
	NOT SEL
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	START
	START (INV)
	RESET

	1904
	COUNTER ENABLE
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)
	DISABLED
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	ENABLED

	1905
	COUNTER LIMIT

	1906
	COUNTER INPUT
	PLS IN(DI 5)
	ENC W/O DIR
	ENC WITH DIR
	FILTERED DI5

	1907
	COUNTER RESET
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)
	NOT SEL
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	AT LIMIT
	STRT/STP CMD
	S/S CMD(INV)
	RESET

	1908
	COUNTER RES VAL

	1909
	COUNT DIVIDER

	1910
	COUNT DIRECTION
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)
	UP
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	DOWN

	1911
	CNTR S/S COMMAND
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)
	NOT SEL
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	ACTIVATE


	20 LIMITY
	2001
	MINIMUM SPEED

	2002
	MAXIMUM SPEED

	2003
	MAX CURRENT

	2005
	OVERVOLT CTRL
	DISABLE
	ENABLE

	2006
	UNDERVOLT CTRL
	DISABLE
	ENABLE(TIME)
	ENABLE

	2007
	MINIMUM FREQ

	2008
	MAXIMUM FREQ

	2013
	MIN TORQUE SEL
	MIN TORQUE 1
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	COMM
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)

	2014
	MAX TORQUE SEL
	MAX TORQUE 1
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	COMM
	EXT2
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)

	2015
	MIN TORQUE 1

	2016
	MIN TORQUE 2

	2017
	MAX TORQUE 1

	2018
	MAX TORQUE 2

	2020
	BRAKE CHOPPER
	INBUILT
	EXTERNAL

	2021
	MAX SPEED SEL
	PAR 2002
	EXT REF 1


	21 START/STOP
	2101
	START FUNCTION
	AUTO
	DC MAGN
	TORQ BOOST
	SCAN START
	SCAN + BOOST

	2102
	STOP FUNCTION
	COAST
	RAMP
	SPEED COMP
	SPEED COMP FWD
	SPEED COMP REV

	2103
	DC MAGN TIME

	2104
	DC HOLD CTL
	NOT SEL
	DC HOLD
	DC BRAKING

	2105
	DC HOLD SPEED

	2106
	DC CURR REF

	2107
	DC BRAKE TIME

	2108
	START INHIBIT
	OFF
	ON

	2109
	EMERG STOP SEL
	NOT SEL
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)

	2110
	TORQ BOOST CURR

	2111
	STOP SIGNAL DLY

	2112
	ZERO SPEED DELAY
	0.0 = NOT SEL


	22 ACCEL/DECEL
	2201
	ACC/DEC 1/2 SEL
	NOT SEL
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	COMM
	SEQ PROG
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)

	2202
	ACCELER TIME 1

	2203
	DECELER TIME 1

	2204
	RAMP SHAPE 1
	0.0 = LINEAR

	2205
	ACCELER TIME 2

	2206
	DECELER TIME 2

	2207
	RAMP SHAPE 2
	0.0 = LINEAR

	2208
	EMERG DEC TIME

	2209
	RAMP INPUT 0
	NOT SEL
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	COMM
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)


	23 STEROW. PRĘDKOŚCIĄ

	2301
	PROP GAIN

	2302
	INTEGRATION TIME

	2303
	DERIVATION TIME

	2304
	ACC COMPENSATI ON

	2305
	AUTOTUNE RUN
	OFF
	ON


	24 STEROW. MOMENTEM
	2401
	TORQ RAMP UP

	2402
	TORQ RAMP DOWN


	25 PRĘDK. KRYTYCZNE

	2501
	CRIT SPEED SEL
	OFF
	ON

	2502
	CRIT SPEED 1 LO

	2503
	CRIT SPEED 1 HI

	2504
	CRIT SPEED 2 LO

	2505
	CRIT SPEED 2 HI

	2506
	CRIT SPEED 3 LO

	2507
	CRIT SPEED 3 HI


	26 STER. SILNIKIEM
	2601
	FLUX OPT ENABLE
	OFF
	ON

	2602
	FLUX BRAKING
	OFF
	ON

	2603
	IR COMP VOLT

	2604
	IR COMP FREQ

	2605
	U/F RATIO
	LINEAR
	SQUARED
	USER DEFINED

	2606
	SWITCHING FREQ

	2607
	SWITCH FREQ CTRL
	ON
	ON (LOAD)

	2608
	SLIP COMP RATIO

	2609
	NOISE SMOOTHING
	DISABLE
	ENABLE

	2610
	USER DEFINED U1

	2611
	USER DEFINED F1

	2612
	USER DEFINED U2

	2613
	USER DEFINED F2

	2614
	USER DEFINED U3

	2615
	USER DEFINED F3

	2616
	USER DEFINED U4

	2617
	USER DEFINED F4

	2618
	FW VOLTAGE

	2619
	DC STABILIZER
	DISABLE
	ENABLE

	2621
	SMOOTH START
	NO
	YES

	2622
	SMOOTH START CUR

	2623
	SMOOTH START FRQ


	29 LICZNIKI SERWISOWE
	2901
	COOLING FAN TRIG

	2902
	COOLING FAN ACT

	2903
	REVOLUTION TRIG

	2904
	REVOLUTION ACT

	2905
	RUN TIME TRIG

	2906
	RUN TIME ACT

	2907
	USER MWh TRIG

	2908
	USER MWh ACT


	30 FUNKCJE BŁĘDÓW

	3001
	AI<MIN FUNCTION
	NOT SEL
	FAULT
	CONST SP 7
	LAST SPEED

	3002
	PANEL COMM ERR
	FAULT
	CONST SP 7
	LAST SPEED

	3003
	EXTERNAL FAULT 1
	NOT SEL
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)

	3004
	EXTERNAL FAULT 2

	3005
	MOT THERM PROT
	NOT SEL
	FAULT
	ALARM

	3006
	MOT THERM TIME

	3007
	MOT LOAD CURVE

	3008
	ZERO SPEED LOAD

	3009
	BREAK POINT FREQ

	3010
	STALL FUNCTION
	NOT SEL
	FAULT
	ALARM

	3011
	STALL FREQUENCY

	3012
	STALL TIME

	3013
	UNDERLOAD FUNC
	NOT SEL
	FAULT
	ALARM

	3014
	UNDERLOAD TIME

	3015
	UNDERLOAD CURVE

	3016
	SUPPLY PHASE
	FAULT
	LIMIT/ALARM
	ALARM

	3017
	EARTH FAULT
	DISABLE
	ENABLE
	START ONLY

	3018
	COMM FAULT FUNC
	NOT SEL
	FAULT
	CONST SP 7
	LAST SPEED

	3019
	COMM FAULT TIME

	3021
	AI1 FAULT LIMIT

	3022
	AI2 FAULT LIMIT

	3023
	WIRING FAULT
	DISABLE
	ENABLE

	3025
	STO OPERATION
	ONLY FAULT
	ALARM & FAULT
	NO & FAULT
	ONLY ALARM

	3026
	POWER FAIL START
	ALARM
	FAULT
	NO


	31 AUTOMATYCZNE KASOWANIE
	3101
	NR OF TRIALS

	3102
	TRIAL TIME

	3103
	DELAY TIME

	3104
	AR OVERCURRE NT
	DISABLE
	ENABLE

	3105
	AR OVERVOLTAG E
	DISABLE
	ENABLE

	3106
	AR UNDERVOLTA GE
	DISABLE
	ENABLE

	3107
	AR AI<MIN
	DISABLE
	ENABLE

	3108
	AR EXTERNAL FLT
	DISABLE
	ENABLE


	32 NADZÓR
	3201
	SUPERV 1 PARAM

	3202
	SUPERV 1 LIM LO

	3203
	SUPERV 1 LIM HI

	3204
	SUPERV 2 PARAM

	3205
	SUPERV 2 LIM LO

	3206
	SUPERV 2 LIM HI

	3207
	SUPERV 3 PARAM

	3208
	SUPERV 3 LIM LO

	3209
	SUPERV 3 LIM HI


	33 INFORMACJE
	3301
	FIRMWARE

	3302
	LOADING PACKAGE

	3303
	TEST DATE

	3304
	DRIVE RATING

	3305
	PARAMETER TABLE


	34 WYŚWIETLACZ

	3401
	SIGNAL1 PARAM
	0 = NOT SELECTED

	3402
	SIGNAL1 MIN

	3403
	SIGNAL1 MAX

	3404
	OUTPUT1 DSP FORM
	+/-0
	+/-0.0
	+/-0.00
	+/-0.000
	+0
	+0.0
	+0.00
	+0.000
	BAR METER
	DIRECT

	3405
	OUTPUT1 UNIT
	NO UNIT
	A
	V
	Hz
	%
	s
	h
	rpm
	kh
	˚C
	lb ft
	mA
	mV
	kW
	W
	kWh
	˚F
	hp
	MWh
	m/s
	m3/h
	dm3/s
	bar
	kPa
	GPM
	PSI
	CFM
	ft
	MGD
	inHg
	FPM
	kb/s
	kHz
	ohm
	ppm
	pps
	l/s
	l/min
	l/h
	m3/s
	m3/m
	kg/s
	kg/m
	kg/h
	mbar
	Pa
	GPS
	gal/s
	gal/m
	gal/h
	ft3/s
	ft3/m
	ft3/h
	lb/s
	lb/m
	lb/h
	FPS
	ft/s
	inH2O
	in wg
	ft wg
	lbsi
	ms
	Mrev
	d
	inWC
	m/min
	Nm
	Km3/h
	%ref
	%act
	%dev
	% LD
	% SP
	%FBK
	Iout
	Vout
	Fout
	Tout
	Vdc

	3406
	OUTPUT1 MIN

	3407
	OUTPUT1 MAX

	3408
	SIGNAL2 PARAM
	0 = NOT SELECTED

	3409
	SIGNAL2 MIN

	3410
	SIGNAL2 MAX

	3411
	OUTPUT2 DSP FORM

	3412
	OUTPUT2 UNIT

	3413
	OUTPUT2 MIN

	3414
	OUTPUT2 MAX

	3415
	SIGNAL3 PARAM
	0 = NOT SELECTED

	3416
	SIGNAL3 MIN

	3417
	SIGNAL3 MAX

	3418
	OUTPUT3 DSP FORM

	3419
	OUTPUT3 UNIT

	3420
	OUTPUT3 MIN

	3421
	OUTPUT3 MAX


	35 POMIAR TEMP. SILNIKA
	3501
	SENSOR TYPE
	NONE
	1 x PT100
	2 x PT100
	3 x PT100
	PTC
	THERM(0)
	THERM(1)

	3502
	INPUT SELECTION
	AI1
	AI2
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5

	3503
	ALARM LIMIT

	3504
	FAULT LIMIT

	3505
	AO EXCITATION
	DISABLE
	ENABLE


	36 FUNKCJE CZASOWE
	3601
	TIMERS ENABLE
	NOT SEL
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	ACTIVE
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)

	3602
	START TIME 1

	3603
	STOP TIME 1

	3604
	START DAY 1
	MONDAY
	TUESDAY
	WEDNESDAY
	THURSDAY
	FRIDAY
	SATURDAY
	SUNDAY

	3605
	STOP DAY 1

	3606
	START TIME 2

	3607
	STOP TIME 2

	3608
	START DAY 2

	3609
	STOP DAY 2

	3610
	START TIME 3

	3611
	STOP TIME 3

	3612
	START DAY 3

	3613
	STOP DAY 3

	3614
	START TIME 4

	3615
	STOP TIME 4

	3616
	START DAY 4

	3617
	STOP DAY 4

	3622
	BOOSTER SEL
	NOT SEL
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)

	3623
	BOOSTER TIME

	3626
	TIMED FUNC 1 SRC
	NOT SEL
	T1
	T2
	T1+T2
	T3
	T1+T3
	T2+T3
	T1+T2+T3
	T4
	T1+T4
	T2+T4
	T1+T2+T4
	T3+T4
	T1+T3+T4
	T2+T3+T4
	T1+T2+T3+T4
	BOOSTER
	T1+B
	T2+B
	T1+T2+B
	T3+B
	T1+T3+B
	T2+T3+B
	T1+T2+T3+B
	T4+B
	T1+T4+B
	T2+T4+B
	T1+T2+T4+B
	T3+T4+B
	T1+T3+T4+B
	T2+T3+T4+B
	T1+2+3+4+B

	3627
	TIMED FUNC 2 SRC

	3628
	TIMED FUNC 3 SRC

	3629
	TIMED FUNC 4 SRC


	40 PROCESOWY PID NAST. 1
	4001
	GAIN

	4002
	INTEGRATION TIME

	4003
	DERIVATION TIME

	4004
	PID DERIV FILTER

	4005
	ERROR VALUE INV
	NO
	YES

	4006
	UNITS

	4007
	UNIT SCALE

	4008
	0% VALUE

	4009
	100% VALUE

	4010
	SET POINT SEL
	KEYPAD
	AI1
	AI2
	COMM
	COMM+AI1
	COMM*AI1
	DI3U,4D(RNC)
	DI3U,4D(NC)
	AI1+AI2
	AI1*AI2
	AI1-AI2
	AI1/AI2
	INTERNAL
	DI4U,5D(NC)
	FREQ INPUT
	SEQ PROG OUT

	4011
	INTERNAL SETPNT

	4012
	SETPOINT MIN

	4013
	SETPOINT MAX

	4014
	FBK SEL
	ACT1
	ACT1-ACT2
	ACT1+ACT2
	ACT1*ACT2
	ACT1/ACT2
	MIN(ACT1,2)
	MAX(ACT1,2)
	sqrt(ACT1-2)
	sqA1+sqA2
	sqrt(ACT1)
	COMM FBK 1
	COMM FBK 2

	4015
	FBK MULTIPLIER

	4016
	ACT1 INPUT
	AI1
	AI2
	CURRENT
	TORQUE
	POWER
	COMM ACT 1
	COMM ACT 2
	FREQ INPUT

	4017
	ACT2 INPUT

	4018
	ACT1 MINIMUM

	4019
	ACT1 MAXIMUM

	4020
	ACT2 MINIMUM

	4021
	ACT2 MAXIMUM

	4022
	SLEEP SELECTION
	NOT SEL
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	INTERNAL
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)

	4023
	PID SLEEP LEVEL

	4024
	PID SLEEP DELAY

	4025
	WAKE-UP DEV

	4026
	WAKE-UP DELAY

	4027
	PID 1 PARAM SET
	SET 1
	DI1
	DI2
	DI3
	DI4
	DI5
	SET 2
	TIMED FUNC 1
	TIMED FUNC 2
	TIMED FUNC 3
	TIMED FUNC 4
	DI1(INV)
	DI2(INV)
	DI3(INV)
	DI4(INV)
	DI5(INV)


	41 PROCESOWY PID NAST. 2
	4101
	GAIN

	4102
	INTEGRATION TIME

	4103
	DERIVATION TIME

	4104
	PID DERIV FILTER

	4105
	ERROR VALUE INV

	4106
	UNITS

	4107
	UNIT SCALE

	4108
	0% VALUE

	4109
	100% VALUE

	4110
	SET POINT SEL

	4111
	INTERNAL SETPNT

	4112
	SETPOINT MIN

	4113
	SETPOINT MAX

	4114
	FBK SEL

	4115
	FBK MULTIPLIER

	4116
	ACT1 INPUT

	4117
	ACT2 INPUT

	4118
	ACT1 MINIMUM

	4119
	ACT1 MAXIMUM

	4120
	ACT2 MINIMUM

	4121
	ACT2 MAXIMUM

	4122
	SLEEP SELECTION

	4123
	PID SLEEP LEVEL

	4124
	PID SLEEP DELAY

	4125
	WAKE-UP DEV

	4126
	WAKE-UP DELAY


	42 ZEW / KOR PID
	4201
	GAIN

	4202
	INTEGRATION TIME

	4203
	DERIVATION TIME

	4204
	PID DERIV FILTER

	4205
	ERROR VALUE INV

	4206
	UNITS

	4207
	UNIT SCALE

	4208
	0% VALUE

	4209
	100% VALUE

	4210
	SET POINT SEL

	4211
	INTERNAL SETPNT

	4212
	SETPOINT MIN

	4213
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	9906
	MOTOR NOM CURR

	9907
	MOTOR NOM FREQ

	9908
	MOTOR NOM SPEED
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