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Instrukcja Skrécona

Stuzy do szybkiego uruchamiania przy pomocy panela
SDP i BOP.
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Instrukcja Obstugi

Dostarcza informacji o wtadciwosciach przeksztattnika
MICROMASTER 420, instalacji, uruchamianiu, trybach
sterowania, strukturze parametrow systemowych,
usuwaniu btedéw, danych technicznych, jak réwniez o
dostepnych opcjach przeksztattnika MICROMASTER 420.
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Lista Parametrow

Lista Parametréw zawiera szczegotowy opis wszystkich
parametréw utozony w porzadku funkcjonalnym. Zawiera
ona réwniez szereg schematow funkcjonalnych, jak
réwniez informacji o komunikatach btedéw i alarmow.
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Katalog

Katalog zawiera wszystkie informacje potrzebne do
doboru okreslonego przeksztattnika, jak rowniez filtrow,
dtawikow, paneli obstugi lub opcji komunikacyjnych.
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Ostrzezenie

/N

Prosze przeczytaé¢ wszystkie definicje i ostrzezenia, ktére sg zawarte w Instrukcji
obstugi. Instrukcja obstugi znajduje sie na ptycie CD, ktéra jest dostarczana razem z

Panstwa przeksztattnikiem. Jesli nie dysponujg Panstwo takg ptyta CD, to moga ja
Panstwo zamoéwic w lokalnym przedstawicielstwie firmy Siemens pod numerem
zamoéwieniowym: 6SE6400-5AB00-1APO_PL.

Dalsze informacje na temat MICROMASTER 420 sg dostepne przez:

Przedstawicieli regionalnych

W przypadku pytan odnosnie ustug i warunkéw doradztwa technicznego prosimy o kontakt z
regionalnymi przedstawicielami firmy Siemens.

Doradztwo techniczne

Kompetentne doradztwo przy pytaniach technicznych dotyczacych produktéw i systeméw

opisywanych w niniejszej dokumentaciji.

Katowice

tel.:  (032) 208 41 70 lub (032) 208 41 73
fax: (032) 208 4179

Torun

tel.:  (056) 651 46 49

fax: (056) 651 46 50

Warszawa

tel.. (022) 8709112

fax: (022) 870 91 49

e-mail: micromaster@siemens.pl

Service & Support online

Obszerny i dostepny w kazdym czasie internetowy system informacyjny o produktach,
ustugach serwisowych, poradach technicznych i programach narzedziowych.

http://www.siemens.com/automation/service&support

Adres internetowy

Informacje ogdlne oraz techniczne mozna uzyskac¢ réwniez pod ponizszym adresem

internetowym:

www.siemens.pl/napedy

Oprogramowanie oraz szkolenia prowadzone przez firme
Siemens sg zgodne z norma zapewnienia jakosci DIN ISO
9001, Nr Rej. 2160-01

Powielanie, przekazywanie tej dokumentacji lub

wykorzystywanie jej zawartos$ci bez pisemnego zezwolenia jest

zabronione. Nie przestrzeganie powyzszego zobowigzuje do
pokrycia szkdd. Wszystkie prawa zastrzezone, wigczajac

prawa patentowe i rejestracyjne urzadzenia, prawa modelu lub

wzornictwa.

© Siemens AG 2001, 2002, 2003, 2004. Wszystkie prawa
zastrzezone.

MICROMASTER® jest zarejestrowanym znakiem handlowym
firmy Siemens.

Moga by¢ dostepne inne funkcje, ktére nie sg opisane w tej
dokumentac;ji. Fakt ten jednak nie zobowiazuje do
udostepnienia tych funkcji z nowym sterowaniem lub przy
pracach serwisowych.

Sprawdzili§my zawarto$¢ tej dokumentacji pod wzgledem
zgodnosci opisywanego sprzetu i oprogramowania. Jednak
nie mozna wykluczy¢ pewnych odchytek i zagwarantowac
petnej zgodnosci. Informacje zawarte w tej dokumentacji sg,
regularnie sprawdzane, a niezbgdne poprawki zostang
zawarte w nastepnych wydaniach. Bedziemy wdzieczni za
propozycje poprawek.

Zawartos¢ niniejszej dokumentacji zostata wydrukowana na
przyjaznym dla srodowiska bezchlorowym papierze
pochodzacym z uprawialnych i odnawialnych surowcéw. Do
druku i oprawy nie uzywano zadnych rozpuszczalnikow.

Zmiany techniczne zastrzezone.

Wydrukowano w Polsce

Siemens AG
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Parametry dla MICROMASTER 420

Niniejszg Liste Parametréw nalezy uzywacé tylko w potgczeniu z Instrukcjg Obstugi
MICROMASTER 420. Szczegdlnie nalezy przestrzega¢ wszystkich ostrzezen i
instrukcji bezpieczenstwa zawartych w tych podrecznikach.
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Schemat blokowy i zaciski przytaczeniowe

1 Schemat blokowy i zaciski przytaczeniowe

1.1

Schemat blokowy
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1.2 Przylacza sitlowe
W celu podtaczenia kabli do zaciskdw zasilania i silnikowych nalezy zdja¢ przednie
ostony.
Odryglowac i zdjg¢ Zsunac¢ w dot
SDP (BOP/AOP) ostone zaciskow
MICROMASTER &
Rys. 1-1 Zdejmowanie oston
Rys. 1-2 Przytgcza sitowe
1.3 Zaciski sterownicze
Zacisk | Oznaczenie |Funkcja
1 - Wyjscie +10 V
2 - Wyjscie 0 V ] e -
3 ADC+ Wejscie analogowe (+) '?-I;T??
4 ADC- Wejscie analogowe (-)
5 DIN1 Wejscie binarne 1
6 DIN2 Wejscie binarne 2
7 DIN3 Wejscie binarne 3
8 - Wyjscie izolowane +24 V / maks. 100 mA
9 - Wyjscie izolowane 0 V / maks. 100 mA
10 RL1-B Wyjscie binarne / styk zwierny
11 RL1-C Wyjscie binarne / styk przetaczny
12 DAC+ Wyjscie analogowe (+)
13 DAC- Wyjscie analogowe (-)
14 P+ Przytacze portu szeregowego RS485
15 N- Przytacze portu szeregowego RS485
MICROMASTER 420 Lista Parametrow
8 6SE6400-5BA00-0APO_PL
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2 Parametry

21 Wprowadzenie do parametréw systemowych
przeksztaltnika MICROMASTER

Opis parametrow ma nastepujacy wyglad:

1 Nr par. 2 Nazwa par. 9 Min: 12
[Indeks] 3 StatU: 5 Typ danych 7 Jedn.: 10 Fabr: Poziom:
4 GrupaP: 6 Aktywny: 8 SuU 11 Max: 2
13 Opis:

1. Numer parametru
Okresla numer danego parametru. Uzywane sg liczby czterocyfrowe w zakresie
od 0000 do 9999. Liczby poprzedzone przez "r" wskazujg, ze parametr jest
,zabezpieczony przed zapisem” i wyswietla okreslong wartos¢, jednak nie moze
by¢ zmieniony poprzez podanie innej wartosci (w takich przypadkach przy "Jedn.
", "Min", "Fabr" i "Max" w nagtéwku opisu parametru bedzie podany mysinik "-").
Wszystkie inne parametry poprzedzone sa przez "P". Wartosci tych parametrow
moga by¢ zmieniane bezposrednio w zakresie podanym w ustawieniach "Min" i
"Max" w nagtowku.

[Indeks] oznacza, ze dany parametr jest indeksowany i okresla ilos¢ dostepnych
indekséw.

2. Nazwa parametru
Podaje nazwe danego parametru.
Okreslone nazwy parametréw zawierajg nastepujace skrécone prefiksy: Bl, BO,
Cli CO i nastepujacy po nich dwukropek.

Skroty te majg nastepujace znaczenia:

BI Wejscie binektorowe, tzn. parametr wybiera zrédto sygnatu
Ol binarnego
50 _ WyJSCIe binektorowe, tzn. parametr taczy sie jako sygnat
binarny
ol _ [Eess ] . Wejscie konektorowe, tzn. parametr wybiera zrédto sygnatu
(999:9)] analogowego

_ Wyijscie konektorowe, tzn. parametr tgczy sie jako sygnat
o= analogowy

_ [r9999 Wyijscie binektorowe/konektorowe, tzn. parametr taczy si
COBO = yi p aczy sie

jako sygnat analogowy i/lub jako sygnat binarny

Aby umozliwi¢ korzystanie z techniki BICO, potrzebujg Panstwo dostepu do calej
listy parametréw. Na tym poziomie mozliwe jest wiele nowych ustawien
parametréw, wigcznie z funkcjonalnoscig BICO. Funkcjonalno$¢ BICO jest innym
elastycznym sposobem ustawiania i tagczenia funkcji wejs¢ i wyjsé. W wigkszosci
przypadkéw moze ona byé uzywana w potaczeniu z prostymi ustawieniami
Poziomu 2.

Technika BICO umozliwia programowanie kompleksowych funkcji. Mozna tworzy¢
zaleznosci Boolea i matematyczne pomiedzy wejsciami (binarnymi, analogowymi,
szeregowymi itp.) i wyjsciami (prad przeksztaitnika, czestotliwos¢, wyjscia
analogowe, przekazniki itp.).

MICROMASTER 420 Lista Parametrow
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10

10.

11.

12.

StatU

Status uruchomieniowy parametru. Mozliwe sg trzy stany:

Uruchamianie U

Praca P

Gotowos$¢ do pracy G

Wskazuje to, kiedy dany Parametr moze by¢ zmieniany. Moga by¢ podane jeden,
dwa lub wszystkie stany. Jesli podane sg wszystkie trzy stany oznacza to, ze
ustawienie parametru mozna zmienia¢ we wszystkich trzech stanach
przeksztattnika.

GrupaP

Okresla grupe funkcjonalng danego parametru.

Uwaga
Parametr P0O004 (filtr parametréw) dziata jako filtr i udostepnia parametry
odpowiednio do wybranej grupy funkcjonalne;j.

Typ danych
Dostepne typy danych zestawione sg w ponizszej tabeli.
Oznaczenie Znaczenie
u16 16-bit bez znaku
u32 32-bit bez znaku
116 16-bit catkowite
132 32-bit catkowite
Float Zmiennoprzecinkowe
Aktywny

Okresla, kiedy wprowadzone zmiany bedg skuteczne:
+ Natychmiastzmiany warto$ci parametru beda efektywne natychmiast po ich
wprowadzeniu, lub

¢ Po potw. aby zmiany byly skuteczne musi zostaé nacisniety przycisk "P" na
panelu obstugi (BOP lub AOP).

Jedn.

Okresla jednostke miary stosowang do wartosci parametru

SuU

Okresla, czy (Tak lub Nie) parametr moze byé zmieniany tylko podczas szybkiego
uruchamiania, tzn., gdy P0010 (filtr parametréw uruchamiania) jest ustawione na 1
(szybkie uruchamianie).

Min

Podaje najnizszg wartosé, jakg mozna ustawi¢ dla danego parametru.

Fabr

Podaje wartosc¢ fabrycznag, tzn. wartos¢, ktéra jest wazna, gdy uzytkownik nie
wprowadzit wtasnej okreslonej wartosci dla danego parametru.

Max

Podaje najwyzszg wartos¢, jakg mozna ustawic¢ dla danego parametru.

Poziom

Okresla poziom dostepu uzytkownika. Istniejg cztery poziomy dostepu:
Standardowy, Rozszerzony, Ekspert i Serwisowy. llo$¢ parametrow, ktére ukazujg
sie w danej grupie funkcjonalnej zalezy od poziomu dostepu ustawionego w
parametrze PO003 (poziom dostepu uzytkownika).

MICROMASTER 420 Lista Parametrow
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13. Opis
Opis parametru zawiera nizej zestawione sekcje i zawartosci. Niektore z tych
sekcji i zawartosci sg opcjonalne i od przypadku do przypadku bedg pomijane,
jesli nie majg zastosowania.

Opis: Krotkie objasnienie funkcji parametru.

Diagram: Opcjonalny diagram do ilustracji dziatania parametréw przy pomocy np.
wykresu

Ustawienia: Lista stosowanych ustawien. Obejmujg one mozliwe ustawienia, najczesciej
stosowane ustawienia, indeks i pola bitowe

Przyktad: Opcjonalny przykfad efektu dziatania okreslonego ustawienia parametru.

Zaleznos$¢: Wszystkie warunki, ktére muszg by¢ spetnione w potgczeniu z danym

parametrem. Réwniez wszystkie specjalne skutki dziatania, jakie ma ten
parametr na inne lub jakie maja inne parametry na ten parametr.

Ostrzezenie / Instrukcja bezpieczenstwa:
Wazne informacje, ktére muszg by¢ przestrzegane, aby unikng¢ obrazen ciata
lub szkdd materialnych / Specjalne informacje, ktére muszg by¢ przestrzegane,
aby unikng¢ problemoéw / Informacje, ktére moga by¢ pomocne dla uzytkownika.

Dalsze szczegély:
Wszystkie zrodta bardziej szczegotowych informacji dotyczacych danego
parametru.

Operatory

Nastepujgce operatory sg uzywane w Liscie Parametréw dla przedstawienia
zaleznosci matematycznych:

Operatory arytmetyczne

+ Dodawanie

- Odejmowanie

* Mnozenie

/ Dzielenie
Operatory poréwnawcze

> Wieksze

>=  Wieksze-réwne

< Mniejsze

<= Mniejsze-réwne
Operatory réwnosci

== Rowne

I= Nierowne

Operatory logiczne
&&  Operacja AND
Il Operacja OR

MICROMASTER 420 Lista Parametrow
6SE6400-5BA00-0AP0_PL 11
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2.2

Szybkie uruchomienie (P0010 = 1)

Nastepujgce parametry sg potrzebne dla szybkiego uruchomienia przeksztaitnika:

Nr par. Nazwa Poziom dostepu StatU
P0100 Europa / Ameryka Pn. 1 U
P0300 Wybor typu silnika 2 U
P0304 Napigcie znamionowe silnika 1 U
P0305 Prad znamionowy silnika 1 U
P0307 Moc znamionowa silnika 1 U
P0308 Znamionowy wspotczynnik mocy silnika 2 u
P0309 Sprawnos$¢ znamionowa silnika 2 U
P0310 Czestotliwos¢ znamionowa silnika 1 U
P0311 Predkosé znamionowa silnika 1 U
P0320 Prad magnesowania silnika 3 uG
P0335 Chtodzenie silnika 2 uG
P0640 Wspétczynnik przecigzalnosci silnika [%] 2 UPG
P0700 Wybor zrédta rozkazéw 1 uG
P1000 Wybér wartosci zadanej czestotliwosci 1 UG
P1080 Czestotliwo$¢ minimalna 1 UPG
P1082 Czestotliwos¢ maksymalna 1 UG
P1120 Czas przyspieszania 1 UPG
P1121 Czas hamowania 1 UPG
P1135 Czas hamowania WYL3 2 UPG
P1300 Tryb sterowania 2 uG
P1910 Wybdr identyfikacji danych silnika 2 uG
P3900 Koniec szybkiego uruchamiania 1 U

Jesli wybrane jest P0010=1, to mozna uzy¢ parametru PO003 (poziom dostepu
uzytkownika) w celu wybrania parametréw, ktére majg by¢ dostepne. Parametr ten
umozliwia wybér zdefiniowanej przez uzytkownika listy parametréw dla szybkiego
uruchamiania.

Na koniec szybkiego uruchamiania ustawi¢ P3900 = 1, w celu przeprowadzenia
wymaganych obliczen silnika, i ustawienia wszystkich innych parametréw
(nienalezacych do zakresu szybkiego uruchamiania) z powrotem na ich ustawienia
fabryczne.

Uwaga
Obowigzuje to tylko dla szybkiego uruchamiania.

Przywracanie ustawien fabrycznych

12

W celu przywrécenia ustawien fabrycznych wszystkich parametréw, nalezy wykonac
nastepujace ustawienia parametrow:

P0010 = 30
P0970 =1
Uwaga

Proces przywracania ustawienh fabrycznych trwa ok. 10 sekund. Przywracanie
ustawien fabrycznych (reset przeksztattnika).

MICROMASTER 420 Lista Parametrow
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Wyswietlacz siedmiosegmentowy
Struktura wyswietlacza siedmiosegmentowego jest nastepujaca:

Segment Bit 15 14 13 12 1 10 9 8

T
miERIElE

()
SegmentBit 7 6 5 4 3 2 1 0

Znaczenie wiasciwego bitu na wyswietlaczu opisane jest w parametrach stowa stanu i
stowa sterowania.

MICROMASTER 420 Lista Parametrow
6SE6400-5BA00-0APO_PL 13
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2.3 Parametry wejsé binektorowych
Nr par. | Nazwa parametru Nr par. | Nazwa parametru
P0731 Bl: Funkcja wyjscia binarnego 1 P1056 Bl: Wybor JOG w lewo
P0800 Bl: tadowanie zestawu parametréw 0 P1074 Bl: Blokada dod. wartosci zadanej
P0801 Bl: Ladowanie zestawu parametréw 1 P1110 Bl: Blokada ujemnej wartosci zadanej
P0810 Bl: Wybor zest. danych rozk. (ZDR) -
BitO (lokalne/zdalne) P1113 | BI: Wybor zmiany kierunku obrotow
P0B40 | BI: ZAk /WY1 P1124 | BI: Wybor czasow ramp JOG
P1140 Bl: Wybor zwolnienia ZR
P0842 | BI: ZAL/WYL z rewersem P1141 | BI: Wybor startu zadajnika rozr. ZR
P0844 | BI:1. Wik2 P1142 | BI: Wybor zwolnienia wart. Zad. ZR
P0845 Bl: 2. WYL2
P0848 BI: 1. W¥t3 P1230 Bl: Zwolnienie hamowania DC
P0849 | BI:2 W¥t3 P2103 | BI: 1. zrédio kwitowania bledu
P2104 Bl: 2. Zzrédto kwitowania btedu
P0852 Bl: Zwolnienie impulséw P2106 BI: Blad zewnetrzny
P1020 Bl: Wybor statej czestotliwosci - Bit 0 P2200 BI: Zwolnienie regulatora PID
P1021 Bl: Wybor statej czestotliwosci - Bit 1
P1022 Bl: Wybor statej czestotliwosci - Bit 2 P2220 BI: Wybor statej wart. zad. PID - Bit 0
P1035 | BI: Wybdr dia motopot. - Wyzej P2221 | BI: Wybor statej wart. zad. PID - Bit 1
pP2222 Bl: Wybor statej wart. zad. PID - Bit 2
P1036 | BI: Wybor dia motopot. - Nizej P2235 | BI: Zrédio motopot. PID-MOP Wyzej
P1055 | BI: Wybér JOG w prawo P2236 | BI: Zrédio motopot. PID-MOP Nizej

14

2.4 Parametry wejs¢ konektorowych

Nr par. | Nazwa parametru Nr par. | Nazwa parametru
P0O771 Cl: DAC P2016[4] | Cl: PZD do ztacza BOP (USS)
P1070 Cl: Wybér gtéwnej wartosci zadanej P2019[4] | Cl: PZD do ztgcza COM (USS)
P1071 Cl: Wybor skalowania gtownej P2051[4] | Cl: PZD do CB (PROFIBUS)

wartosci zadanej P2253 | Cl: Wartosé zadana PID
P1075 ZC;Q;\:‘V:.” dodatkowej wartosci P2254 | CI: Zrodlo dodatkowej wartosci

! zadanej PID

P1076 Cl: Wybér skalowania dodatkowe;j

wartosci zadanej

P2264 Cl: Wartos$¢ aktualna PID

2.5 Parametry wyjs¢ binektorowych

Nr par. | Nazwa parametru Nr par. | Nazwa parametru

r0751 BO: Stowo stanu wejscia COM (USS)
analogowego

r2032 BO: Stowo sterowania 1 ze ztacza 12090 BO: Stowo sterowania 1 z CB
BOP (USS) (PROFIBUS)

r2033 BO: Stowo sterowania 2 ze zlgcza 12091 BO: Stowo sterowania 2 z CB
BOP (USS) (PROFIBUS)

r2036 BO: Stowo sterowania 1 ze zlgcza
COM (USS)

r2037 BO: Stowo sterowania 2 ze zlgcza
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2.6 Parametry wyjsé konektorowych
Nr par. | Nazwa parametru Nr par. | Nazwa parametru
r0020 CO: Warto$¢ zadana przed ZR czegstotliwosci
r0021 CO: Czestotliwosé aktualna r1114 CO: Wart. zad. po bloku zmiany kier.
r0024 CO: Czestotliwosé wyj. przekszt. r1119 CO: Wartos¢ zadana przed ZR
r0025 CO: Napiecie wyj$ciowe r1170 CO: Warto$¢ zadana po ZR
r0026 CO: Napiecie obwodu posredniego r1242 CO: Poziom zatgczania reg. Udc-max
r0027 CO: Prad wyjsciowy r1315 CO: Laczne forsowanie napigcia
r0034 CO: Temperatura silnika (12t) r1337 CO: Czgstotliwosc¢ poslizgu U/f
r0036 CO: Stopien obcigzenia przekszt. r1343 CO: Wyjscie regulatora czest. Imax
r0037 CO: Temperatura przeksztattnika [°C] r1344 CO: Wyjscie regulatora napiecia Imax
r0039 CO: Licznik zuzycia energii [kWh] r1801 CO: Aktualna czgst. pulsowania
r0067 CO: Ograniczony prad wyjsciowy r2015[4] | CO: PZD ze ztgcza BOP (USS)
r0071 CO: Maks. napiecie wyjsciowe r2018[4] | CO: PZD ze ztgcza COM (USS)
r0078 CO: Prad Isq r2050[4] | CO: PZD z CB (PROFIBUS)
r0084 CO: Strumien szczeliny powietrznej r2224 CO: Aktualna stata wartos¢ zad. PID
r0086 CO: Prad czynny r2250 CO: Akt. wart. zad. PID-MOP
r0395 CO: kaczna rezystancja stojana [%] r2260 CO: Warto$¢ zadana PID po PID-ZR
r0755 CO: Warto$¢ wej. analogowego po r2262 CO: Odfiltr. wart. zad. PID po ZR

skal. [4000h] r2266 CO: Odfiltrowana wartosé akt. PID
r1024 CO: Aktualna stata czestotliwos¢ r2272 CO: Wyskalowana wart. aktualna PID
r1050 CO: CZQStOFliWOS’C wyjsciowa 12273 CO: Uchyb regulatora PID
motopotencjometru
r1078 CO: kaczna warto$¢ zadana czest.
r2294 CO: Aktualne wyjscie PID

r1079 CO: Wybrana warto$¢ zadana

2.7 Parametry wyjs¢ konektorowych/binektorowych
Nr par. | Nazwa parametru Nr par. | Nazwa parametru
r0019 CO/BO: Stowo sterowania BOP
r0052 CO/BO: Stowo stanu 1 r0056 CO/BO: Stowo stanu regulac;ji silnika
r0053 CO/BO: Stowo stanu 2 r0722 CO/BO: Stan wejs¢é binarnych
r0054 CO/BO: Stowo sterowania 1 r0747 CO/BO: Stan wyjs¢ binarnych
r0055 CO/BO: Dodatkowe stowo sterowania r2197 CO/BO: Stowo kontrolne 1
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2.8

Opis parametrow

Wskazéwka
Parametry poziomu 4 nie sg wyswietlane na panelu BOP lub AOP.

2.8.1 Parametry ogdine
r0000 Wyswietlacz roboczy Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 1
GrupaP: ZAWSZE Max: -
W stanie PRACA wyswietla parametr ustawiony w P0005.
Wskazowka:
Naciskanie przycisku "Fn" przez co najmniej 2 sekundy powoduje wyswietlanie kolejno aktualnych wartosci
napiecia obwodu posredniego, pradu wyjsciowego, czestotliwosci wyjsciowej, napiecia wyjsciowego i
parametru ustawionego w P0005.
r0002 Stan przeksztaltnika Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 2
GrupaP: ROZKAZY Max: -

Wyswietla aktualny stan przeksztattnika.

Mozliwe ustawienia:

0 Tryb uruchamiania (P0010 != 0)

1 Gotowos¢ do pracy

2 Aktywny btad

3 tadowanie wstepne obwodu posredniego

4 Praca

5 Zatrzymywanie po rampie hamowania
Zaleznos¢:

Stan 3 jest widoczny tylko podczas tadowania wstepnego obwodu posredniego z zamontowanym modutem
komunikacji zasilanym z zewnetrznego zrodta.

P0003

Poziom dostepu Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 1 1
GrupaP: ZAWSZE Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4

Ustala poziom dostepu do parametréw. Dla wigkszosci prostych aplikacji wystarczajace jest ustawienie
fabryczne (Standardowy).

Mozliwe ustawienia:

0 Lista zdefiniowana przez uzytkownika (patrz P0013).

1 Standardowy: dostep do najczesciej uzywanych parametrow.

2 Rozszerzony: dostep rozszerzony, np. do funkcji wejs¢/wyjs¢ przeksztaitnika.
3 Ekspert: tylko dla do$wiadczonych uzytkownikow.

4  Serwisowy: tylko do autoryzowanego personelu serwisu — chroniony hastem.

P0004

Filtr parametrow Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0 1
GrupaP: ZAWSZE Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 22

Filtruje dostepne parametry odpowiednio wedtug ich funkcjonalnosci, dla celniejszego dostepu do
parametrow przy uruchamianiu.

Mozliwe ustawienia:

0 Wszystkie parametry

2 Przeksztattnik

3 Silnik

7 Rozkazy, wejscia/wyjscia binarne
8 Wejscia / wyjscia analogowe

10 Kanat wartosci zadanej / zadajnik rozruchu ZR
12 Wiasciwosci napedu

13 Regulacja silnika

20 Komunikacja

21 Btedy / alarmy / monitoring

22 Regulator technologiczny (np. PID)

Przyktad:

P0004 = 22 specyfikuje, ze wyswietlane beda tylko parametry regulatora PID.

Zaleznos¢:

16

Parametry sg podzielone na grupy (GrupaP) wedtug ich funkcjonalnosci. Zwieksza to przejrzystos¢ lub
umozliwia szybsze wyszukiwanie parametrow. Ponadto poprzez parametr PO004 mozna sterowaé
widocznoscig parametréw na panelu obstugi.
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Wart.| GrupaP Grupa Obszar parametrow

0 ZAWSZE | Wszystkie parametry

2 PRZEKSZT. | Parametry przeksztattnika 0200 .... 0299

3 SILNIK Parametry silnika 0300 ... 0399 + 0600 ... 0699
7 ROZKAZY | Rozkazy sterujgce, wejscia/wyjscia binarne 0700 .... 0749 + 0800 ... 0899
8 ZACISKI Wejscia/wyjscia analogowe 0750 .... 0799

10 | WART.ZAD. | Kanat wartosci zadanej i zadajnik rozruchu 1000 .... 1199

12 FUNKCJE [ Funkcje przeksztattnika 1200 .... 1299

13 [STEROWANIE | Sterowanie/regulacja silnika 1300 .... 1799

20 KOM. Komunikacja 2000 .... 2099

21 ALARMY | Btedy, alarmy, kontrole 2100 .... 2199

22 TECH. Regulator technologicznyr (regulator PID) 2200 .... 2399

Parametry, ktérych nagtéwek zawiera informacje "SU: Tak", moga by¢ zmieniane tylko przy PO010 = 1
(szybkie uruchamianie).

Poziom

P0005 Wybor wyswietlacza roboczego Min: 2
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 21 2
GrupaP: FUNKCJE Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 2294
Wybiera parametr, ktérego warto$¢ bedzie wyswietlana w r0000.
Najczestsze ustawienia:
21 Czestotliwos¢ wyjsciowa (r0021)
25 Napiecie wyjsciowe (r0025)
26 Napiecie obwodu posredniego (r0026)
27 Prad wyjsciowy (r0027)
Uwaga:
Ustawienia te odnoszg sie do parametréw tylko do odczytu ("rxxxx").
Szczegoly:
Dalsze informacje znajdg Panstwo w opisie odnosnych parametréw "rxxxx".
P0006 Tryb wyswietlania Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 2 3
GrupaP: FUNKCJE Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4

Ustala tryb wyswietlania dla r0000 (wyswietlacz roboczy).

Mozliwe ustaw

ienia:

0 Gotowos$c¢ do pracy: przetgczanie pomiedzy wartoscig zadang i czestotliwoscig wyjsciowa Praca:
wyswietlanie czestotliwosci wyjsciowej
1 Gotowos¢ do pracy: wyswietlanie warto$ci zadanej Praca: wyswietlanie czestotliwo$ci wyjsciowe;j

2 Gotowosc¢ do pracy: przetgczanie pomiedzy wartoscig PO005 i wartoscig r0020 Praca: wyswietlanie
wartosci PO005
3 Gotowos¢ do pracy: przetaczanie pomiedzy wartos$cig r0002 i wartoscig r0020 Praca: wyswietlanie
wartosci r0002
4 Wyswietlanie tylko PO005 we wszystkich trybach pracy.

Wskazéwka:

Jesli przeksztattnik nie pracuje, na przemian beda wyswietlane wartosci "Nie pracuje” i "Praca”.

Odpowiednio do ustawienia fabrycznego bedg wyswietlane na przemian: warto$¢ zadana czestotliwosci
(r0020) i czestotliwos¢ wyjsciowa (r0021).

P0007 Podswietlenie wyswietlacza Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0 3
GrupaP: FUNKCJE Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 2000
Ustala czas, po ktérym bedzie wytgczone podswietlenie wyswietlacza, jesli nie zostanie nacisniety zaden
przycisk.
Wartosci:
P0O007 =0:

Podswietlenie wyswietlacza zawsze zatgczone (ustawienie fabryczne).

P0007 = 1-2000 :
Liczba sekund, po ktérej nastapi wylaczenie podswietlenia.
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P0010 Filtr parametréw uruchamiania Min: 0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0 1
GrupaP: ZAWSZE Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 30

Filtruje parametry tak, ze wybierane sa tylko parametry przyporzadkowane do okreslonej grupy
funkcjonalnej.

Mozliwe ustawienia:

0 Gotowosé

1 Szybkie uruchamianie

2 Przeksztattnik

29 tadowanie parametrow

30 Przywracanie ustawien fabrycznych

Zaleznos¢:

Ustawi¢ z powrotem na 0, zeby przeksztattnik pracowat.

P0003 (poziom dostepu) ustala dostep do parametrow.

Wskazowka:

P0010 =1

Przeksztattnik moze by¢ bardzo szybko i bezproblemowo uruchomiony przez ustawienie PO010 na 1. Po
tym wyswietlane sg tylko wazne parametry (np. P0304, P0305 itd.). Poszczegélne wartosci parametrow
musza by¢ wprowadzane kolejno jeden po drugim. Gdy ustawi sie P3900 na 1 — 3 szybkie uruchamianie
konczy sie i rozpoczynajqg sie obliczenia wewnetrzne. Ostatecznie parametr PO010 i P3900 zostanie
automatycznie ustawiony z powrotem na 0.

P0010 =2
Tylko w celach serwisowych.

P0010 =29

Do przeniesienia pliku parametréw przy pomocy programu narzedziowego (np. DriveMonitor, STARTER)
parametr ten jest przestawiany na 29 przez program. Po zakonczeniu tadowania parametrow program
narzedziowy ustawia P0O010 z powrotem na 0.

P0010 = 30

Przy resetowaniu parametrow przeksztattnika PO010 musi by¢ ustawiony na 30. Resetowanie parametrow
rozpoczyna sie po ustawieniu parametru P0970 na 1. Przeksztaltnik automatycznie ustawia wszystkie
wiasne parametry na ustawienia fabryczne. Moze to by¢ przydatne, jesli podczas konfiguracji wystapia
problemy i konfiguracja powinna by¢ przeprowadzona od nowa. Do przywrdcenia ustawien fabrycznych
potrzebne jest okoto 60 s.

P0011 Blokada dla listy parametréow uzytkownika Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0 3
GrupaP: FUNKCJE Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 65535
Szczegoly:
Patrz parametr P0O013 (lista parametréw uzytkownika).
P0012 Klucz do listy parametrow uzytkownika Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0 3
GrupaP: FUNKCJE Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 65535
Szczegoty:
Patrz parametr P0013 (lista parametréw uzytkownika).
P0013[20] Lista parametrow uzytkownika Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0 3
GrupaP: FUNKCJE Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 65535

18

Ustala wybor parametrow, do ktérych ma dostep uzytkownik koncowy.

Uzycie:

1. Ustawi¢ P0O003 = 3 (Ekspert).

2. Poprzez indeksy 0 do 16 parametru P0013 ustala sie liste uzytkownika. To znaczy wybra¢ odpowiedni
indeks.

3. W indeksach 0 do 16 parametru PO013 wprowadzi¢ numery parametrow, ktére powinny by¢
wyswietlane w liscie uzytkownika. Nastepujace wartosci sg ustawione fabrycznie i nie mogag by¢
zZmieniane:
- P0013-Indeks 19 = 12 (Klucz do listy parametrow uzytkownika)
- P0013-Indeks 18 = 10 (filtr parametréow uruchamiania)
- P0013-Indeks 17 = 3 (poziom dostepu)

4. Ustawi¢ P0003 = 0, aby uaktywni¢ liste parametréw uzytkownika.
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Indeks:
P0013[0] 1. Parametr uzytkownika
P0013[1] 2. Parametr uzytkownika
P0013[2] 3. Parametr uzytkownika
P0013[3] 4. Parametr uzytkownika
P0013[4] 5. Parametr uzytkownika
P0013[5] 6. Parametr uzytkownika
P0013[6] 7. Parametr uzytkownika
P0013[7] 8. Parametr uzytkownika
P0013[8] 9. Parametr uzytkownika

P0013[9] : 10. Parametr uzytkownika
P0013[10] : 11. Parametr uzytkownika
P0013[11] : 12. Parametr uzytkownika
P0013[12] : 13. Parametr uzytkownika
P0013[13] : 14. Parametr uzytkownika
P0013[14] : 15. Parametr uzytkownika
P0013[15] : 16. Parametr uzytkownika
P0013[16] : 17. Parametr uzytkownika
P0013[17] : 18. Parametr uzytkownika
P0013[18] : 19. Parametr uzytkownika
P0013[19] : 20. Parametr uzytkownika
Zaleznos¢:
Najpierw ustawi¢ P0011 ("blokada dla parametrow uzytkownika") na warto$¢ inng niz P0012 ("klucz do listy
parametrow uzytkownika"), dla zapobiegnigcia zmianom w licie parametréw uzytkownika. Nastepnie
ustawi¢ P0003 na 0, aby uaktywni¢ liste parametréw uzytkownika.

Gdy lista jest zablokowana i parametry uzytkownika sg uaktywnione, jedyna mozliwoscig wyjscia z listy
parametrow zdefiniowanych przez uzytkownika i wyswietlania innych parametréw, jest ustawienie P0012
("klucz do parametréw uzytkownika ") na warto$¢ wprowadzong w P0011 ("blokada dla parametrow
uzytkownika").

Wskazowka:
Alternatywnie mozna przywréci¢ ustawienia fabryczne dla wszystkich parametrow; w tym celu ustawi¢
P0010 = 30 (filtr parametréw uruchamiania = ustawienia fabryczne) i P0970 = 1 (przywracanie ustawien
fabrycznych).

Ustawienia fabryczne parametréw P0011 ("blokada dla parametréw uzytkownika ") i P0012 ("klucz do
parametrow uzytkownika") sg identyczne."

2.8.2 Parametry diagnostyczne

r0018 Wersja oprogramowania Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. - Fabr: - 1
GrupaP: PRZEKSZTALTNIK Max: -
Wyswietla numer wersji zainstalowanego oprogramowania.
r0019 CO/BO: Stowo sterowania panela obstugi BOP Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 3
GrupaP: ROZKAZY Max: -

Wyswietla stan rozkazéw panela obstugi BOP.

Opisane ponizej ustawienia przy podtaczeniu do parametréw wej$¢ BICO sg uzywane jako "zrédta" dla
wprowadzania rozkazow z klawiatury.
Pola bitowe:

Bit0O0 ZAEL / WYR1 0 NIE 1 TAK
Bit01 WYE2: Stop elektryczny 0 TAK 1 NIE
Bit08 JOG w prawo 0 NIE 1 TAK
Bitll Zmiana kierunku obrotdw 0 NIE 1 TAK
Bitl3 Motopotencjometr wyzej 0 NIE 1 TAK
Bitl3 Motopotencjometr nizej 0 NIE 1 TAK

Wskazowka:
Przy uzyciu techniki BICO do powigzania funkcji z okreslonymi przyciskami panela obstugi, parametr ten
wyswietla aktualny status wtasciwego rozkazu.

Nastepujace funkcje moga by¢ przypisane do pojedynczych przyciskéw:
- ZAL/WYL1,

- WYL2,

- JOG,

- ZMIANA KIERUNKU OBROTOW,

- WYZEJ,

- NIZEJ
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r0020 CO: Wartos¢ zadana przed zadajnikiem rozruchu Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. Hz Fabr: - 3
GrupaP: STEROWANIE Max: -
Wyswietla aktualng wartos$¢ zadang czestotliwosci na wejsciu zadajnika rozruchu.
JOG P1110 P1091  P1080 P1082 P1120 P1135
; ; Blokada Ifl ;
Zr.wart. o Zmiana b ; Czest. Regulacja
zadanej | kier.obr. ™ u\}verz'r;réej pomijana i 4}4_ ZR silnika
r1079 0020 >4r170 >
r1078
r0021 CO: Czestotliwos¢ aktualna Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. Hz Fabr: - 2
GrupaP: STEROWANIE Max: -
Wyswietla aktualng czestotliwosé wyjsciowg przeksztattnika (r0021) bez kompensacji poslizgu, ttumienia
rezonansu i ograniczenia czestotliwosci.
r0022 Wygtadzona predkos$¢ wirnika Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. obr./min Fabr: - 3
GrupaP: STEROWANIE Max: -
Wyswietla obliczong predkos¢ wirnika odpowiednio do czestotliwosci wyjsciowej przeksztattnika [Hz] x 120 /
liczba biegundw.
r0022 [1/min] = r0021[Hz]- 60
r0313
Wskazowka:
Przy tym obliczeniu nie jest uwzgledniany poslizg zalezny od obcigzenia.
r0024 CO: Czestotliwos¢ wyjsciowa przeksztattnika Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. Hz Fabr: - 3
GrupaP: STEROWANIE Max: -
Wyswietla aktualng czestotliwosé wyjsciowa przeksztattnika. W przeciwienstwie do czestotliwosci
wyjsciowej (r0021) w r0024 zawarte sa: kompensacja poslizgu, ttumienie rezonansu i ograniczenie
czestotliwosci.
r0025 CO: Napiecie wyjsciowe Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. V Fabr: - 2
GrupaP: STEROWANIE Max: -
Wyswietla warto$¢ skuteczng napiecia podawanego na silnik.
r0026 CO: Napiecie obwodu posredniego Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. V Fabr: - 2
GrupaP: PRZEKSZTALTNIK Max: -
Wyswietla aktualne napiecie obwodu posredniego.
Napiecie sieci
200-240V 380-480V
Ubc max wyt  F0002 410V 820V
Upc minwy  F0003 205V 410V
UDC_max_aIarm A0502
1242
Ubc_max ser(P1240) '
Upc miesz  (P1236) 0.98 -r1242
r0027 CO: Prad wyjsciowy Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. A Fabr: - 2
GrupaP: STEROWANIE Max: -

20

Wyswietla warto$¢ skuteczng pradu silnika [A].
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r0034 CO: Temperatura silnika (12t) Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. % Fabr: - 2
GrupaP: SILNIK Max: -

Wyswietla obliczong temperature silnika (model 12t) w [%] maksymalnej warto$ci dopuszczalne;j.
Wskazowka:

Jesli r0304 osiggnie warto$¢ P0614 oznacza to, ze silnik osiggnat swa maksymalna dopuszczalng

temperature pracy. W takim przypadku przeksztattnik prébuje zredukowac obcigzenie silnika odpowiednio

do ustawienia w parametrze P0610 (reakcja na przegrzanie silnika 12t).

r0036 CO: Stopien obciazenia przeksztaitnika Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. % Fabr: - 4
GrupaP: PRZEKSZTALTNIK Max: -

Wyswietla wykorzystanie przeksztattnika w odniesieniu do przecigzalnosci. Przy czym wartos¢ jest
obliczana przy pomocy modelu I12t.

Wartos¢ aktualna 12t odniesiona do maksymalnej mozliwej wartosci 12t daje wykorzystanie przecigzalnosci
w [%].

Jesli prad przekroczy wartos¢ progowg dla P0294 (alarm przeciazenia 12t przeksztattnika), to zostanie
wygenerowany alarm A0505 (12t przeksztattnika) i bedzie redukowany prad wyjsciowy przeksztattnika przez
P0290 (reakcja przeksztattnika przy przecigzeniu).

Przy przekroczeniu wykorzystania 100 %, zostanie wyzwolony btad FO005 (12t przeksztattnika).
Przyktad:

Znormalizowany prad wyjsciowy
r0027 4
r0207

100 %

_I ‘éakcja przez P0290

Ustaw. fabr.: "redukcja pradu”
/

>t
i’t [%]
r0036 4 \ A /

P0294 (95 %)

|

v
—

A0505

Zaleznos¢:
r0036 > 0:
Wartos$¢ r0036 jest wieksza od 0 tylko wtedy, gdy zostanie przekroczony prad znamionowy przeksztaitnika.
r0037 CO: Temperatura przeksztattnika [°C] Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. °C Fabr: - 3
GrupaP: PRZEKSZTALTNIK Max: -
Wyswietla wewnetrzng temperature radiatora chtodzgcego przeksztattnika.
r0039 CO: Licznik zuzycia energii [kWh] Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. kWh Fabr: - 2
GrupaP: PRZEKSZTALTNIK Max: -

Wyswietla energie elektryczng, ktéra zostata zuzyta przez przeksztattnik od ostatniego skasowania licznika
(patrz P0040 — kasowanie licznika zuzycia energii).

tist tist

r0039=IPW-dt=I«/§-u-i-cos<p-dt
0 0

Zaleznos¢:
Wartos¢ jest kasowana, gdy
P0040 = 1 Kasowanie licznika zuzycia energii.
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Wydanie 06/04

Parametry

P0040 Kasowanie licznika energii P0039 Min: 0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0 2
GrupaP: PRZEKSZTALTNIK Aktywny: Po potw.  SU: Nie Max: 1

Ustawia warto$¢ parametru r0039 (licznik zuzycia energii) z powrotem na 0.
Mozliwe ustawienia:

0 Brak kasowania

1 r0039: Kasowanie do 0
Zaleznos¢:

Dla skasowania wartosci nacisng¢ "P".
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Wydanie 06/04 Parametry

r0052 CO/BO: Stowo stanu 1 Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 2
GrupaP: ROZKAZY Max: -

Wyswietla pierwsze aktywne stowo stanu przeksztattnika (format bitowy) i moze by¢ uzywany do diagnozy
stanu przeksztattnika.

Pola bitowe:
Bit0O0 Gotowo$¢ do zaltaczenia 0 NIE 1 TAK
Bit01 Gotowos$¢ do pracy 0 NIE 1 TAK
Bit02 Praca / zwolnienie impulsdw 0 NIE 1 TAK
Bit03  Aktywny btad 0 NIE 1 TAK
Bit04 Aktywny WYE2 0 TAK 1 NIE
Bit04 Aktywny WYE3 0 TAK 1 NIE
Bit03 Aktywna blokada zataczenia 0 NIE 1 TAK
Bit03 Aktywny alarm 0 NIE 1 TAK
Bit08 Uchyb wart. zadana / wart. aktualna 0 TAK 1 NIE
Bit09 Sterowanie z PLC (sterowanie PZD) 0 NIE 1 TAK
Bitl0 Osiagnieto czestotliwo$¢ maksymalna 0 NIE 1 TAK
Bitll Alarm: Warto$¢ graniczna pradu silnika 0 TAK 1 NIE
Bitl2 Aktywny hamulec trzymajacy silnika 0 NIE 1 TAK
Bitl3 Przecigzenie silnika 0 TAK 1 NIE
Bitl4 Prawy kierunek obrotoéw 0 NIE 1 TAK
Bitl5 Przeciazenie przeksztaitnika 0 TAK 1 NIE
Zaleznos¢:
r0052 Bit0O0 - Bit02 "Gotowos$¢ do zatgczenia / gotowos¢ do pracy / praca™
Sekwencja stanéw po zatgczeniu zasilania i rozkazie ZAL/WYL1: ==> patrz ponizej
Zataczenie zaiilania
1 A
>t
Gotowo$¢ do zat
r0052
Bit00 .)'l ;I
i * t » t
{ { { Y
{ i { \
ZAE/WYEA i 4 i '\
Y | \-._
od >t
i
tad. wstgpne aktywne
11
W
0 >t
Gotowo$¢ do pracy
r0052 1
Bit01
» t
Zwolnienie impulséw
1T
0 » t
Praca
r0052 1
Bit02
>t
Zakonczone przysp./hamow.
r0053 1
Bit09 ot

r0052 Bit03 "aktywny btad":
Komunikat "aktywny btad" (r0052 Bit03) jest odwracany przy wystawianiu przez wyjscie binarne.

r0052 Bit08 "uchyb wart. Zadana/aktualna" ==> patrz parametr P2164
r0052 Bit10 "f_akt >= P1082 (f_max)" ==> patrz parametr P1082

r0052 Bit12 "aktywny hamulec silnika" ==> patrz parametr P1215
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r0052 Bit14 "Prawy kierunek obrotéw" ==> patrz ponizej

ZAL/WYEA A
roo54 ON
Bit00 >t
Zmiana kierunku obrotéw
r0054
Bit11 >t
A
fakt
0 >t
Praca
A
r0052
Bit02 > t
Silnik obraca sie w
prawok
r0052
Bit14 >t
lewo

nie zdefiniowane
wyswietlany jest ostatni stan
Szczegoty:
Wyswietlacz 7-segmentowy dla parametréw bitowych (parametry binarne) jest przedstawiony w rozdziale
"Wprowadzenie do parametréw systemowych MICROMASTER”.

r0053 CO/BO: Stowo stanu 2 Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 2
GrupaP: ROZKAZY Max: -

Wyswietla drugie stowo stanu przeksztattnika (w formacie bitowym).
Pola bitowe:

Bit00 Aktywne hamowanie DC 0 NIE 1 TAK
Bit0l £ akt > P2167 (f wykl) 0 NIE 1 TAK
Bit02 f akt <= P1080 (f min) 0 NIE 1 TAK
Bit03 i akt r0027 > P2170 0 NIE 1 TAK
Bit04 £ akt > P2155 (f 1) 0 NIE 1 TAK
Bit05 f akt <= P2155 (f 1) 0 NIE 1 TAK
Bit06 f akt >= wartos¢ zadana 0 NIE 1 TAK
Bit07 Udc_akt r0026 < P2172 0 NIE 1 TAK
Bit08 Udc_akt r0026 > P2172 0 NIE 1 TAK
Bit09 Zakonczone przyspieszanie / hamowanie 0 NIE 1 TAK
Bitlo0 Wyjscie PID r2294 == P2292 (PID min) 0 NIE 1 TAK
Bitll Wyjscie PID r2294 == P2292 (PID max) 0 NIE 1 TAK
Bitl4 tadowanie zestawu danych 0 z AOP 0 NIE 1 TAK
Bitl5 tadowanie zestawu danych 1 z AOP 0 NIE 1 TAK

Szczegotly:
Patrz wyswietlacz 7-segmentowy w rozdziale "Wprowadzenie do parametréw systemowych przeksztattnika
MICROMASTER”.
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r0054 CO/BO: Stowo sterowania 1 Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 3
GrupaP: ROZKAZY Max: -
Wyswietla pierwsze stowo sterowania przeksztaitnika i moze by¢ uzywany do wyswietlania aktywnych
rozkazéw.
Pola bitowe:
Bit00 ZAL / WYR1 0 NIE 1 TAK
Bit01 WYE2: Stop elektryczny 0 TAK 1 NIE
Bit02 WYE3: Szybkie zatrzymanie 0 TAK 1 NIE
Bit03 Zwolnienie impulsédw 0 NIE 1 TAK
Bit05 Zwolnienie zadajnika rozruchu ZR 0 NIE 1 TAK
Bit05 Start zadajnika rozruchu ZR 0 NIE 1 TAK
Bit05 Zwolnienie wartoséci zadanej 0 NIE 1 TAK
Bit07 Kwitowanie bleddw 0 NIE 1 TAK
Bit08 JOG w prawo 0 NIE 1 TAK
Bit09 JOG w lewo 0 NIE 1 TAK
Bitl10 Sterowanie z PLC 0 NIE 1 TAK
Bitll Zmiana kierunku obrotdéw 0 NIE 1 TAK
Bitl3 Motopotencjometr wyzej 0 NIE 1 TAK
Bitl3 Motopotencjometr nizej 0 NIE 1 TAK
Bitl5 Sterowanie lokalne/zdalne 0 NIE 1 TAK

Szczegoty:
Patrz wyswietlacz 7-segmentowy w rozdziale "Wprowadzenie do parametréw systemowych przeksztattnika
MICROMASTER”.

r0055 CO/BO: Dodatkowe stowo sterowania Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 3
GrupaP: ROZKAZY Max: -
Wyswietla dodatkowe stowo sterowania przeksztattnika i moze byé uzywany do wyswietlania aktywnych
rozkazow.
Pola bitowe:
Bit0O0 Czestotliwo$é stata bit O 0 NIE 1 TAK
Bit01 Czestotliwo$é stata bit 1 0 NIE 1 TAK
Bit02 Czestotliwo$é stata bit 2 0 NIE 1 TAK
Bit08 Zwolnienie regulatora PID 0 NIE 1 TAK
Bit09 Zwolnienie hamowania DC 0 NIE 1 TAK
Bitl3 Bitad zewnetrzny 1 0 TAK 1 NIE
Szczegoly:

Patrz wyswietlacz 7-segmentowy w rozdziale "Wprowadzenie do parametréw systemowych przeksztattnika
MICROMASTER”.

r0056 CO/BO: Stowo stanu regulacji silnika Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 3
GrupaP: STEROWANIE Max: -
Wyswietla stowo stanu regulacji silnika i moze stuzy¢ do wyswietlania stanu przeksztattnika.
Pola bitowe:

Bit00 Zakonczona inicjalizacja 0 NIE 1 TAK
Bit01 Zakonczone rozmagnesowywanie 0 NIE 1 TAK
Bit02 Zwolnienie impulséw 0 NIE 1 TAK
Bit03 Wybrany tagodny wzrost napiecia 0 NIE 1 TAK
Bit04 Zakonhczone magnesowanie 0 NIE 1 TAK
Bit05 Aktywne forsowanie napiecia 0 NIE 1 TAK
Bit06 Aktywne forsowanie napiecia przy przysp. 0 NIE 1 TAK
Bit07 Czestotliwo$é jest ujemna 0 NIE 1 TAK
Bit08 Aktywne ostabianie pola 0 NIE 1 TAK
Bit09 Ograniczona warto$¢ zadana napiecia 0 NIE 1 TAK
Bitlo0 Ograniczona czestotliwo$¢ poslizgu 0 NIE 1 TAK
Bitll Ograniczona czestotl. F_wyt > F max 0 NIE 1 TAK
Bitl2 Wybrane odwrécenie kolejnos$ci faz 0 NIE 1 TAK
Bitl3 Aktywny regulator I-max 0 NIE 1 TAK
Bitl4 Aktywny regulator Udc-max 0 NIE 1 TAK
Bitl5 Aktywny regulator Udc-min 0 NIE 1 TAK

Szczegoly:
Patrz wyswietlacz 7-segmentowy w rozdziale "Wprowadzenie do parametrow systemowych przeksztattnika
MICROMASTER”.
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Parametry Wydanie 06/04
r0067 CO: Ograniczony prad wyjsciowy Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. A Fabr: - 3
GrupaP: STEROWANIE Max: -
Wyswietla ograniczony prad wyjsciowy przeksztattnika.
Parametr r0067 zalezy od nastepujacych wielkosci:
- Prad znamionowy silnika P0305
- Wspotczynnik przecigzalnosci silnika P0640
- Reakcja na przegrzanie silnika P0610
- r0067 jest mniejszy lub rowny maksymalnemu pradowi wyjsciowemu przeksztattnika r0209.
- Reakcja na przegrzanie przeksztaitnika P0290
P0305
P0640
Silnik —
Ochrona silnika |—>
__________ |______________________ Min r0067
Przekszt r0209 >
rzekszt.
|Ochrona przekszta’ftnikal—b
Wskazowka:
Redukcja r0067 wskazuje na mozliwe przecigzenie przeksztattnika lub silnika.
r0071 CO: Maksymalne napiecie wyjsciowe Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. V Fabr: - 3
GrupaP: STEROWANIE Max: -
Wyswietla maksymalne napiecie wyjsciowe.
UA
r0071
Umax l'Jmax = f(Udc’MODmax)
(Przekszt.)
P0304 Ui
U, (Przekszt.)
(Silnik)
~
«
- f
“ P0310
fn
(Silnik)
A
P, ®
Moc
Strumien
A
f
§ > f
:«——Ostabianie pola
Zaleznos¢:
Aktualne maksymalne napiecie wyjsciowe zalezy od aktualnego napiecia wejsciowego sieci.
r0078 CO: Prad Isq Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. A Fabr: - 3
GrupaP: STEROWANIE Max: -
Wyswietla sktadowg pradu wytwarzajgcg moment.
r0084 CO: Strumien szczeliny powietrznej Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. % Fabr: - 4
GrupaP: STEROWANIE Max: -

Wyswietla aktualny strumien szczeliny powietrznej w [%] odniesiony strumienia znamionowego silnika.
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r0086 CO: Prad czynny Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. A Fabr: - 3
GrupaP: STEROWANIE Max: -

Wyswietla sktadowg czynng pradu silnika.

Zaleznos¢:
Obowigzuje tylko, gdy w P1300 (tryb sterowania) wybrane jest sterowanie U/f; w innym przypadku
wyswietlana bedzie wartosc¢ 0.

2.8.3 Parametry przeksztattnika

P0100 Europa / Ameryka Pn. Min: 0 Poziom
StatU: U Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0 1
GrupaP: SU Aktywny: Po potw. SU: Tak Max: 2

Okresla, czy ustawienia mocy (np. moc znamionowa z tabliczki znamionowej silnika - P0307) bedg,
wyrazane w [KW] lub [hp].

W tym miejscu automatycznie ustawiane réwniez wartosci fabryczne czestotliwo$ci znamionowej z tabliczki
znamionowej silnika (P0310), czestotliwosci maksymalnej silnika (P1082) oraz czestotliwosci odniesienia

(P2000).
Mozliwe ustawienia:
0 Europa [kw], Czestotliwos¢ standardowa 50 Hz
1 Ameryka Pn. [hp], Czestotliwos¢ standardowa 60 Hz
2 Ameryka Pn.  [kW], Czestotliwo$¢ standardowa 60 Hz
Zaleznos¢:

Obowigzuje:

- Przed zmiang tego parametru najpierw zatrzymac naped (tzn. zablokowa¢ impulsy).

- Parametr PO100 moze by¢ zmieniany tylko w trybie uruchamiania PO010 = 1 przez odpowiedni interfejs
(np. panel obstugi).

- Przy zmianie wartosci P0100 resetowane sg wszystkie parametry znamionowe silnika, jak réwniez
wszystkie inne parametry, ktére zalezg od parametrow znamionowych silnika (patrz P0340 — obliczanie
parametrow silnika).
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Ustawienie przetacznika DIP50/60 (pod modutem wej$¢/wyjs¢) okresla wartos¢ parametru PO100 zgodnie z

nastepujagcym diagramem.

1. Parametr P0100 posiada wyzszy priorytet niz ustawienie przetacznika DIP50/60

2. Jednak po wytaczeniu | zataczeniu napiecia zasilania przeksztattnika i P0100 < 2, do parametru P0100
zostanie przejete ustawienie przetgcznika DIP50/60.

3. Przy P0100 = 2 ustawienie przetgcznika 50/60 nie ma znaczenia.

Zataczenie
napiecia
sieci

Szybkie
uruchamianie
P0010 =1

o
a
%)
oy
o
N
nie
&
M P0100 = 1
?
Y
. tak
DIP50/60 = nie N
50 Hz
?
Lo el 4 :
DIP50/60 tak
y y Y
Moc w kW Moc w kW Moc w hp
czestotl. 50Hz czestotl. 60Hz czestotl. 60Hz
P0100=0 P0100 =2 P0100 =1

Uwaga:
Ustawienie P0100 = 2 (==> [kW], czestotliwos¢ standardowa 60 [Hz]) nie jest nadpisywane przez
przetgcznik DIP50/60 (patrz diagram powyzej).

P0199 Numer urzadzenia Min: 0 Poziom
StatU: PG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0 2
GrupaP: - Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 255

Numer urzadzenia. Parametr ten nie ma wptywu na prace.
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r0200 Aktualny numer kodu sekcji mocy Min: - Poziom
Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: - 3
GrupaP: PRZEKSZTALTNIK Max: -
Oznacza aktualng sekcje mocy zgodnie z nastepujaca tabela.
Nr MM420 . . . s Filtr WIK.
kodu | Symbol zaméwieniowy Napiecie wejsciowe i czestotliwos¢ | Moc CT wewn. | obud.
1 |6SE6420-2UC11-2AAX |1/3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz[ 0,12 nie A
2 |6SE6420-2UC12-5AAx |1/3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz| 0,25 nie A
3 |6SE6420-2UC13-7AAx |1/3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz| 0,37 nie A
4 |6SE6420-2UC15-5AAX |1/3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz[ 0,55 nie A
5 |6SE6420-2UC17-5AAx |1/3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz| 0,75 nie A
6 |6SE6420-2UC21-1BAx |1/3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 1,1 nie B
7 |6SE6420-2UC21-5BAx |1/3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 1,5 nie B
8 [6SE6420-2UC22-2BAx |1/3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 2,2 nie B
9 |6SE6420-2UC23-0CAx |1/3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 3 nie C
10 |6SE6420-2UC24-0CAx |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 4 nie C
11 |6SE6420-2UC25-5CAXx |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 5,5 nie C
12 |6SE6420-2AB11-2AAX |1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 0,12 KI. A A
13 |6SE6420-2AB12-5AAx |1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 0,25 KI. A A
14 [6SE6420-2AB13-7AAX |1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 0,37 KI. A A
15 |6SE6420-2AB15-5AAx |1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 0,55 KI. A A
16 |6SE6420-2AB17-5AAx |1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 0,75 KL A A
17 |6SE6420-2AB21-1BAXx |1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 1,1 KL A B
18 |6SE6420-2AB21-5BAXx |1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 1,5 Kl A B
19 [6SE6420-2AB22-2BAx |1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 2,2 KI. A B
20 |6SE6420-2AB23-0CAx |1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 3 KI. A C
21 |6SE6420-2AB23-1CAx |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 3 KL A C
22 |6SE6420-2AB24-0CAx |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 4 KL A C
23 |6SE6420-2AB25-0CAx |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 5,5 KL A C
24 |6SE6420-2UD13-7AAx |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 0,37 nie A
25 |6SE6420-2UD15-5AAx |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 0,55 nie A
26 |6SE6420-2UD17-5AAx |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 0,75 nie A
27 |6SE6420-2UD21-1AAx |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 1,1 nie A
28 |6SE6420-2UD21-5AAx |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 1,5 nie A
29 |6SE6420-2UD22-2BAx |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 2,2 nie B
30 |6SE6420-2UD23-0BAx [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 3 nie B
31 |6SE6420-2UD24-0BAx [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 4 nie B
32 |6SE6420-2UD25-5CAx [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 55 nie C
33 [6SE6420-2UD27-5CAx [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 7,5 nie C
34 |[6SE6420-2UD31-1CAx [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 11 nie C
35 |[6SE6420-2AD22-2BAx (3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 2,2 Kl A B
36 |6SE6420-2AD23-0BAx [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 3 KI. A B
37 |6SE6420-2AD24-0BAx [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 4 KI. A B
38 [6SE6420-2AD25-5CAx (3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 55 KI. A C
39 |[6SE6420-2AD27-5CAx (3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 7,5 KL A C
40 |6SE6420-2AD31-1CAx |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 11 KI. A C
Uwaga:
Parametr r0200 = 0 wskazuje, ze nie znaleziono sekcji mocy.

P0201 Numer kodu sekcji mocy Min: 0 Poziom
StatU: U Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0 3
GrupaP: PRZEKSZTALTNIKAktywny: Po potw. SU: Nie Max: 65535
Potwierdza znaleziong sekcje mocy.
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r0203 Typ przeksztattnika Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 3
GrupaP: PRZEKSZTALTNIK Max: -

Wyswietla typ przeksztattnika MICROMASTER (patrz tabela).
Mozliwe ustawienia:
1 MICROMASTER 420
MICROMASTER 440
MICRO- / COMBIMASTER 411
MICROMASTER 410
Zarezerwowane
MICROMASTER 440 PX
MICROMASTER 430

NoOoah~WwWN

r0204 Wiasciwosci sekcji mocy Min: - Poziom
Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: - 3
GrupaP: PRZEKSZTALTNIK Max: -

Wyswietla wiasciwosci sprzetowe sekcji mocy.
Pola bitowe:
Bit00 Przeksztalttnik DC/AC 0 NIE 1 TAK
Bit01 Filtr przeciwzakidceniowy 0 NIE 1 TAK
Wskazowka:
Parametr r0204 = 0 wskazuje, ze nie znaleziono sekcji mocy.

r0206 Moc znamionowa przeksztattnika kW/hp Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. - Fabr: - 2
GrupaP: PRZEKSZTALTNIK Max: -

Wyswietla moc znamionowg przeksztattnika.
Zaleznos¢:
Warto$¢ jest wyswietlana w [kW] lub [hp] zaleznie od ustawienia w P0100 (praca w Europie / Ameryce Pn.).

r0206 [hp] = 0.75 - r0206 [kW]

r0207 Prad znamionowy przeksztattnika Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. A Fabr: - 2
GrupaP: PRZEKSZTALTNIK Max: -
Wyswietla maksymalny ciagty prad wyj$ciowy przeksztattnika.
r0208 Napiecie znamionowe przeksztattnika Min: - Poziom
Typ danych: U32 Jedn. V Fabr: - 2
GrupaP: PRZEKSZTALTNIK Max: -

Wyswietla znamionowe napiecie wejsciowe przeksztattnika.
Wartosci:

r0208 = 230 : 200 -240 V +/- 10 %

r0208 =400 : 380 - 480 V +/- 10 %

r0208 = 575 : 500 -600 V +/- 10 %

r0209 Prad maksymalny przeksztattnika Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. A Fabr: - 2
GrupaP: PRZEKSZTALTNIK Max: -

Wyswietla maksymalny prad wyjsciowy przeksztattnika.

Zaleznos¢:
Parametr r0209 jest zalezny od krzywej redukcyjnej zaleznej od czestotliwosci pulsowania P1800,
temperatury otoczenia i wysokosci instalacji. Krzywe redukcyjne mozna znalez¢ w Instrukcji Obstugi.
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P0210 Napiecie zasilania Min: 0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U16 Jedn. V Fabr: 230 3
GrupaP: PRZEKSZTALTNIK Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 1000
Przy pomocy parametru P0210 podawane jest napiecie zasilania.

Wartos¢ ta jest ustawiana fabrycznie zaleznie od typu przeksztaitnika. Parametr P0210 musi by¢
dopasowany, gdy warto$¢ ustawiona fabrycznie nie odpowiada napieciu sieci.
Zmiana P0210 powoduje modyfikacje wartosci progowych wymienionych ponize;j.

Zaleznos¢:
Optymalizuje regulator Udc przez wydtuzanie rampy hamowania w przypadku, gdy zwrot energii z silnika do
obwodu posredniego prowadzitby do przepiecia.
Przy nizszej wartosci zostanie zredukowane niebezpieczenstwo przepiecia przez wczesniejsze zadziatanie
regulatora.
Ustawi¢ P1254 ("Automatyczna detekcja pozioméw zatgczania Udc") = 0. Poziomy zadziatania regulatora
Udc i dla hamowania mieszanego beda wtedy okreslane bezposrednio przez P0210 (napiecie zasilania).
Poziom zatgczenia Udc_max =1.15 -«/§~P0210
Poziom zatgczenia hamowania mieszanego =1.13 .ﬁ.pomo

Wskazowka:
Jesli napiecie zasilania jest wyzsze niz wprowadzona wartosc, to w okreslonych warunkach nastgpi
dezaktywacja regulatora Udc dla unikniecia przyspieszenia silnika. W takim przypadku zostanie
wygenerowany alarm (A0910).

r0231[2] Maksymalna diugos¢ kabli Min: - Poziom

Typ danych: U16 Jedn. m Fabr: - 3

GrupaP: PRZEKSZTALTNIK Max: -

Parametr do wyswietlania maksymalnej dopuszczalnej dtugosci kabli pomiedzy przeksztattnikiem i silnikiem.
Indeks:

r0231[0] : Maksymalna dopuszczalna dtugo$¢ kabli nieekranowanych

r0231[1] : Maksymalna dopuszczalna dlugo$¢ kabli ekranowanych
Uwaga:

Kompatybilno$¢ elektromagnetyczna EMC jest gwarantowana tylko, gdy dtugos¢ kabli ekranowanych przy

zastosowaniu filtra EMC nie przekroczy maksymalnej dtugosci 25 m.

P0290 Reakcja przeksztaltnika na przecigzenie Min: 0 Poziom
StatU: UG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 2 3
GrupaP: PRZEKSZTALTNIKAktywny: Po potw. SU: Nie Max: 3

Wybiera reakcje przeksztaltnika na przegrzanie wewnetrzne.

Nastepujace wielkosci fizyczne wptywajg na kontrole przecigzenia przeksztattnika (patrz diagram):

- Temperatura radiatora chtodzacego
- |?t przeksztattnika
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Kontrola przeksztattnika

Reakcja przeksztattnika na przecigzenie

P0290
jom : pm = |
r0036 | it T ' A0504
—.> n . Lall
| P0294 | | Regulator |
! | I | A0505
| I i
(0037 . Temperatura i : I A0506
—LP. radiatora . . !
! P0292 ! |\_’ Regulator F0004
! I I clzqstotl.. I
I : . pulsowania| - F0005
| [

Mozliwe ustawienia:

0 Redukcja czestotliwosci wyjsciowe;j

1 Wylaczenie (FO004)

2 Redukcja czestotliwosci pulsowania i czestotliwosci wyjsciowej

3 Redukcja czestotliwosci pulsowania, potem wytaczenie (FO004)
Uwaga:

P0290 = 0:

Redukcja czestotliwosci wyjsciowej jest skuteczna tylko wtedy, gdy przez to zostanie zredukowane
obcigzenie. Obowigzuje to np. przy aplikacjach zmiennomomentowych, ktére posiadajg kwadratowg
charakterystyke momentu obcigzenia, jak np. pompy lub wentylatory.

Gdy poprzez podjete $rodki nie zostanie wystarczajaco zredukowana temperatura wewnetrzna, wtedy
nastgpi wytaczenie.

Czestotliwos$¢ pulsowania P1800 zostanie zredukowana tylko wtedy, gdy aktualna czestotliwo$¢ pulsowania
jest wieksza niz 2 kHz. W parametrze r1801 wyswietlana jest aktualna czestotliwos¢ pulsowania.

P0291 Ochrona przeksztaltnika Min: 0 Poziom

StatU: uG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 1 4
GrupaP: PRZEKSZTALTNIKAktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 1
Bit 00 stuzy do zwalniania/dezaktywacji automatycznej redukcji czestotliwosci pulsowania przy
czestotliwosciach wyjsciowych ponizej 2 Hz. W ten sposéb mozna uzyska¢ zmniejszenie hatasu réwniez
przy matych czestotliwosciach.

Pola bitowe:
Bit00 Redukcja czest. pulsowania, ponizej 2 Hz 0 NIE 1 TAK

Ostroznie:

N

P0291 Bit 00 = 0:
Nie nastepuje automatyczna redukcja czestotliwosci pulsowania przy czestotliwosciach mniejszych od 2 Hz.
Oznacza to, ze przeksztattnik moze zosta¢ uszkodzony szczegdlnie przy wykorzystaniu hamowania DC lub
uzywaniu duzego forsowania napiecia.

Szczegoly:
Patrz P0290 (reakcja przeksztaitnika na przeciazenie)

P0292 Alarm przecigzenia przeksztaltnika Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. °C Fabr: 15 3
GrupaP: PRZEKSZTALTNIKAktywny: Po potw. SU: Nie Max: 25
Ustala réznice temperatury (w [°C]) pomiedzy progiem wytaczenia i progiem alarmu od przegrzania
przeksztaitnika. Prog wytaczeniowy jest ustawiony w przeksztattniku i nie moze by¢ zmieniany przez
uzytkownika.
Prog alarmowy temperatury przeksztattnika T 5, -
Taiarm = Twyi- P0292 = 110 °C - P0292
Jesli temperatura przeksztattnika r0037 przekroczy odpowiedni prég, zostanie wygenerowany alarm A0504
lub btad FO004.
P0294 Alarm przy przeciazeniu I2t Min:  10.0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. % Fabr: 95.0 4
GrupaP: PRZEKSZTALTNIKAktywny: Po potw. SU: Nie Max: 100.0
Ustala warto$¢ w [%], przy ktdrej generowany bedzie alarm A0504 (przegrzanie przeksztattnika).
Maksymalny dopuszczalny okres przecigzenia przeksztattnika szacowany jest przy pomocy obliczania catki
cieplnej 12t. Wartos$¢ obliczona 12t = 100 %, jesli osiagniety jest maksymalny dopuszczalny czas trwania.
Zaleznos¢:
Wspétczynnik przecigzalnosci silnika (P0640) bedzie w tym punkcie ograniczony do 100 %.
Wskazowka:

100 % = stacjonarne obcigzenie znamionowe
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P0295 Opoédznienie wytaczenia wentylatora Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. s Fabr: 0 3
GrupaP: ZACISKI Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 3600
Ustala czas opdznienia w [s] dla wylaczenia wentylatora po wytaczeniu napedu.
Wskazowka:
Przy ustawieniu 0 wentylator jest wytgczany natychmiast (bez opdznienia) po zatrzymaniu napedu.
MICROMASTER 420 Lista Parametréw
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2.8.4 Parametry silnika

P0300 Wybor typu silnika Min: 1
StatU: U Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 1
GrupaP: SILNIK Aktywny: Po potw. SU: Tak Max: 2

Poziom

2

Wybiera typ silnika.

Parametr ten jest potrzebny podczas uruchamiania do wyboru typu silnika i do optymalizacji sposobu pracy
przeksztattnika. Wiekszos¢ silnikow stanowig silniki asynchroniczne; w przypadku watpliwosci uzy¢

nastepujacego wzoru.
60

x=P0310 - ————
P0311

x=1, 2, ..., n: silnik synchroniczny
x?1,2,...,n: silnik asynchroniczny

Jesli wynik jest liczbg catkowita, to jest to silnik synchroniczny.
Mozliwe ustawienia:

1 Silnik asynchroniczny

2 Silnik synchroniczny
Zaleznos¢:

Zmienialne tylko przy P0010 = 1 (szybkie uruchamianie).

W przypadku wyboru silnika synchronicznego, nastepujace funkcje nie sg dostepne:
- P0308 Wspétczynnik mocy

- P0309 Sprawnos¢ silnika

- P0346 Czas magnesowania

- P0347 Czas rozmagnesowywania

- P1335 Kompensacja poslizgu

- P1336 Ograniczenie poslizgu

- P0320 Prad magnesowania silnika

- P0330 Poslizg znamionowy silnika

- P0331 Znamionowy prad magnesowania
- P0332 Znamionowy wspodtczynnik mocy
- P0384 Stata czasowa wirnika

- P1200, P1202, P1203 Lotny start

- P1232, P1232, P1233 Hamowanie DC

P0304 Napiecie znamionowe silnika Min: 10
StatU: U Typ danych: U16 Jedn. V Fabr: 230
GrupaP: SILNIK Aktywny: Po potw. SU: Tak Max: 2000

34

Poziom

1

Napiecie znamionowe silnika [V] z tabliczki znamionowej. Ponizsza ilustracja pokazuje typowa tabliczke

znamionowag z pozycjg istotnych danych silnika.

PO310 PO304

16kg IMB3 090L IP55 Th.CL.F

__ 50Hz 2301400 V AJY 60 Hz 460 VA
) L5KW59/34A 1.75kW 3.4 A
o|s( 0,81 | 1420/min cos( 0,81 1720/min
220-24C3800 420 VY 440-480 V A
6,2-5,4/(,6-4.2 A 36-33A

P0O307 | PO305

neE > 3-Mot. 1LAT0964-4AA10 @
s = EO0107/471101 01 001 IEC/EN 80034
D-91051 Erlanggn c€

PO308 PO311
Napiecie sieci 1AC110V™)| 1AC230V 3AC230V 3AC 400V 3 AC 500V
MICROMASTER 410 X X - - R
MICROMASTER 411 - - - X -
MICROMASTER 420 - X X X -
MICROMASTER 430 - - - X -
MICROMASTER 440 - X X X X

*) Napiecie sieci 1 AC 110 V jest podwyzszane --> Napiecie wyjsciowe przeksztattnika 3 AC 230 V

Zaleznos¢:
Zmienialne tylko przy P0010 = 1 (szybkie uruchamianie).
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iT\ Ostroznie:
. Dane wprowadzane z tabliczki znamionowej muszg odpowiadac potaczeniu silnika (gwiazda/trojkat).
Oznacza to, ze przy potaczeniu silnika w tréjkat nalezy wprowadzi¢ dane z tabliczki znamionowej dla

potaczenia w trojkat.

Silnik IEC

S R

loweQuz Qv2i ! OO |

! Clurov ow

'Cut1 Ov1 Ow1; ! |

Ly — e . — _ L. —_— —_— R
U1

U1

V1 V1

W1 W1

Potaczenie w trojkat Potaczenie w gwiazde

np.: napiecie 230V (pot. w trojkat) / 400 V (pot. w gwiazde)

Silnik NEMA

. wzajemnie .
Napiecie ulv |w polaczone Potaczenie
niskie T,.T, 0T T T T 7T, YY
wysokie T | T (T |T2'T8 | T To Y

np.: napiecie 230V YY (niskie) / 460V Y (wysokie)

3

T.%

P

T
*T

T

4
7

8
T}Q\T

2

T1
Lo wzajemnie .
Napiecie U \Y w polaczone Potaczenie T, TT4
niskie T T T | T T T | ToTs T, - AA !.TG 7:
wysokie T, T, T, T,-T, |T5'T8 | T Ty A T; ToTs T,

P0305 Prad znamionowy silnika Min:  0.01 Poziom
StatU: ] Typ danych: Float Jedn. A Fabr: 3.25 1
GrupaP: SILNIK Aktywny: Po potw. SU: Tak Max: 10000.00
Prad znamionowy silnika [A] z tabliczki znamionowe;j - patrz ilustracja w P0304.

Zaleznos¢:
Zmienialne tylko przy P0010 = 1 (szybkie uruchamianie).
Zalezny réwniez od P0320 (prad magnesowania silnika).
Wskazowka:
Maksymalna wartos¢ parametru P0305 zalezy od maksymalnego pradu przeksztattnika r0209 i od typu
silnika w nastepujacy sposob:
Asynchronmotor : P0305 max, asyn =r0209
Synchronmotor : P0305 max, syn =2 -r0209
Dla warto$ci minimalnej zaleca sie, zeby stosunek pomiedzy P0305 (prad znamionowy silnika), a r0207
(prad znamionowy przeksztattnika) nie byt mniejszy niz:
U/ 1 < P0305
8  r0207
Najmniejsza wartos¢ jest podawana przez stosunek 1/32 pomiedzy pragdem znamionowym silnika i pradem
znamionowym przeksztattnika.

P0307 Moc znamionowa silnika Min:  0.01 Poziom
StatU: U Typ danych: Float Jedn. - Fabr: 0.12 1
GrupaP: SILNIK Aktywny: Po potw. SU: Tak Max: 2000.00
Moc znamionowa silnika [kW/hp] z tabliczki znamionowe;.

Zaleznos¢:

Jesli PO100 = 1, to wartosci sg w [hp] - patrz ilustracja w P0304 (tabliczka znamionowa).

Zmienialne tylko przy P0010 = 1 (szybkie uruchamianie).
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P0308 Znamionowy wspoétczynnik mocy silnika Min:  0.000 Poziom
StatU: U Typ danych: Float Jedn. - Fabr: 0.000 2
GrupaP: SILNIK Aktywny: Po potw. SU: Tak Max: 1.000

Znamionowy wspotczynnik mocy silnika (cos fi) z tabliczki znamionowe;j - patrz ilustracja w P0304.
Zaleznos¢:

Zmienialne tylko przy P0O010 = 1 (szybkie uruchamianie).

Widoczne tylko przy P0100 = 0 lub 2 (moc silnika podana w [kW]).

Przy ustawieniu 0 warto$¢é zostanie obliczona wewnetrznie (patrz r0332).

P0309 Sprawnos$¢ znamionowa silnika Min: 0.0 Poziom
StatU: U Typ danych: Float Jedn. % Fabr: 0.0 2
GrupaP: SILNIK Aktywny: Po potw. SU: Tak Max: 99.9
Sprawnos¢ znamionowa silnika w [%] z tabliczki znamionowe;j.
Zaleznos¢:
Zmienialne tylko przy P0010 = 1 (szybkie uruchamianie).
Widoczne tylko przy P0100 = 1 (moc silnika podana w [hp]).
Przy ustawieniu 0 warto$¢é zostanie obliczona wewnetrznie (patrz r0332).
Wskazowka:
100 % = nadprzewodnik
Szczegoty:
Patrz ilustracja w P0304 (tabliczka znamionowa)
P0310 Czestotliwos¢ znamionowa silnika Min:  12.00 Poziom
StatU: ] Typ danych: Float Jedn. Hz Fabr: 50.00 1
GrupaP: SILNIK Aktywny: Po potw. SU: Tak Max: 650.00
Czestotliwo$¢ znamionowa silnika w [Hz] z tabliczki znamionowe;.
Zaleznos¢:
Zmienialne tylko przy P0010 = 1 (szybkie uruchamianie).
Przy zmianie tego parametru automatycznie od nowa zostanie obliczona liczba par biegunéw.
Szczegoly:
Patrz ilustracja w P0304 (tabliczka znamionowa)
P0311 Predkos¢ znamionowa silnika Min: 0 Poziom
StatU: U Typ danych: U16 Jedn. obr./min Fabr: 0 1
GrupaP: SILNIK Aktywny: Po potw. SU: Tak Max: 40000

Predkos¢ znamionowa silnika [obr./min.] z tabliczki znamionowej.
Zaleznos¢:
Zmienialne tylko przy P0O010 = 1 (szybkie uruchamianie).
Przy ustawieniu 0 wartos$¢ ta zostanie obliczona wewnetrznie.
Wymagane przy sterowaniu wektorowym i sterowaniu U/f z regulatorem predkosci.

Funkcjonalno$é kompensacji poslizgu przy sterowaniu U/f jest gwarantowana tylko przy sparametryzowane;j
predkosci znamionowej silnika.

Przy zmianie tego parametru automatycznie od nowa zostanie obliczona liczba par biegunow.

Szczegoly:
Patrz ilustracja w P0304 (tabliczka znamionowa)
r0313 Pary biegunoéw silnika Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 3
GrupaP: SILNIK Max: -

Wyswietla liczbe par biegunow silnika, ktérej aktualnie uzywa przeksztattnik do obliczeh wewnetrznych.
Wartosci:

r0313 = 1 : Silnik 2-biegunowy

r0313 = 2 : Silnik 4-biegunowy

itd.
Zaleznos¢:

Automatycznie obliczane od nowa przy zmianie P0310 (czestotliwo$é znamionowa silnika) lub P0311

(predkos¢ znamionowa silnika).

10313 = 60. L0310
P0311
P0320 Prad magnesowania silnika Min: 0.0 Poziom
StatU: uG Typ danych: Float Jedn. % Fabr: 0.0 3
GrupaP: SILNIK Aktywny: Natychmiast SU: Tak Max: 99.0
Podaje prad magnesowania silnika w [%] odniesiony do P0305 (prad znamionowy silnika).
Zaleznos¢:

P0320 = 0:

Prad magnesowania silnika jest obliczany przez:

- PO0340 =1 lub przez

- P3900 = 1 - 3 (koniec szybkiego uruchamiania).
i wyswietlany w parametrze r0031.
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r0330 Poslizg znamionowy silnika Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. % Fabr: - 3
GrupaP: SILNIK Max: -
Wyswietla poslizg znamionowy silnika w [%] odniesiony do P0310 (czestotliwo$¢ znamionowa silnika) i
P0311 (predko$é znamionowa silnika).
P0310 _Posit, r0313
r0330 [%] = 60 -100 %
P0310
r0331 Znamionowy prad magnesowania Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. A Fabr: - 3
GrupaP: SILNIK Max: -
Wyswietla obliczony prad magnesowania silnika w [A].
r0332 Znamionowy wspoétczynnik mocy Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. - Fabr: - 3
GrupaP: SILNIK Max: -
Wyswietla wspotczynnik mocy dla silnika.
Zaleznos¢:
Wartos¢ jest obliczana wewnetrznie, gdy P0308 (znamionowy wspétczynnik mocy silnika) jest ustawiony na
0; w innym przypadku wyswietlana bedzie wartos¢ podana w P0308.
P0335 Chlodzenie silnika Min: 0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0 2
GrupaP: SILNIK Aktywny: Po potw. SU: Tak Max: 1

Wybiera uzywany system chtodzenia silnika.

Mozliwe ustawienia:
0 Chiodzenie wiasne: wentylator osadzony na wale silnika
1 Chlodzenie obce: wentylator napedzany oddzielnie

Uwaga:
Nie nalezy stosowac¢ nastepujacej kombinacji ustawien:

P0610 =1iP0335 =0 lub 2:

tzn. alarm i zmniejszenie maksymalnego pradu (co prowadzi do zredukowania czgstotliwosci wyjsciowej)

przy osiggnieciu progu |2t w potaczeniu z ustawieniem chtodzenia silnika "chtodzenie wiasne" lub
"chfodzenie wtasne z wentylatorem wewnetrznym".

Przy obcigzeniu statomomentowym nieuwaga ta prowadzi tylko do redukcji czestotliwosci podczas, gdy

silnik nadal sie przegrzewa !

Wyjatek:
Przy aplikacjach ze zmiennym momentem obrotowym redukcja pradu maksymalnego prowadzi
automatycznie do zmniejszenia obcigzenia i pradu.

Uwaga:
Silniki z serii 1LA1 i 1LA8 sg wyposazone we wbudowany wentylator wewnetrzny. Jednak nie wolno
zamienia¢ wbudowanego wentylatora wewnetrznego z wentylatorem zamocowanym na koncu watu.

P0340

Obliczenie parametrow silnika Min: 0
StatU: uG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0
GrupaP: SILNIK Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 1

Poziom

2

Oblicza rézne parametry silnika (patrz tabela). Parametr ten jest potrzebny podczas uruchamiania dla

optymalizacji sposobu pracy przeksztattnika
Mozliwe ustawienia:

0 Brak obliczenia

1 Kompletna parametryzacja

Wskazoéwka:

P0340 =1
X

P0344 Ciezar silnika
P0346
P0347
P0350
P0611
P1253
P1316
P2000
P2002

Czas magnesowania
Czas rozmagnesowywania
Rezystancja stojana (faza-faza)

Stafa czasowa 12t silnika
Ograniczenie wyjscia regulatora Udc

Czestot. koncowa forsowania napiecia

Czestotliwo$¢ odniesienia
Prad odniesienia

XX |X|X]|X]|X]|X]|X
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P0344 Ciezar silnika Min: 1.0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. kg Fabr: 9.4 3
GrupaP: SILNIK Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 6500.0
Podaje ciezar silnika w [kg].

Wskazowka:
Wartos¢ ta jest uzywana w modelu cieplnym silnika.
Normalnie warto$¢ ta jest obliczana automatycznie przez P0340 (obliczenie parametréw silnika), jednak
moze by¢ wprowadzona réwniez recznie.

P0346 Czas magnesowania Min:  0.000 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. s Fabr: 1.000 3
GrupaP: SILNIK Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 20.000
Ustala czas magnesowania w [s], tzn. czas oczekiwania pomiedzy zwolnieniem impulséw i rozpoczeciem
rozruchu. Podczas tego czasu silnik jest magnesowany.

Normalnie czas magnesowania jest obliczany automatycznie z danych silnika i odpowiada statej czasowej
wirnika (r0384).
Wskazowka:
Przy ustawieniach wzmocnienia powyzej 100 % czas magnesowania moze by¢ zredukowany.
Uwaga:
Nadmierne skrécenie tego czasu moze prowadzi¢ jednak do niedostatecznego magnesowania silnika.

P0347 Czas rozmagnesowywania Min:  0.000 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. s Fabr: 1.000 3
GrupaP: SILNIK Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 20.000
Zmienia czas oczekiwania po rozkazie WYt2 lub btedzie przeksztattnika do ponownego zwolnienia
impulséw.

Wskazowka:
Czas rozmagnesowywania wynosi okoto 2,5 x stata czasowa wirnika (r0384) w [s].

Uwaga:
Nieaktywne po normalnie zakonczonym hamowaniu, tzn. po WYt1, WYL3 lub JOG.
Nadmierne skrécenie tego czasu prowadzi do wytgczen z powodu przecigzenia pradowego.

P0350 Rezystancja stojana (faza-faza) Min:  0.00001 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. Ohm Fabr: 4.00000 2
GrupaP: SILNIK Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 2000.00000
Wartosc¢ rezystancji stojana w [Q] przy przytaczonym silniku (od fazy do fazy). Wartos¢ parametru zawiera
réwniez rezystancje kabla.

P0350 =2- (Rkabel + Rs)

Istniejg trzy mozliwosci okreslenia wartosci tego parametru:

1. Obliczenie przez
- P0340 = 1 (obliczenie parametréw silnika) lub
- P3900 = 1,2 lub 3 (koniec szybkiego uruchamiania).

2. Pomiar przy pomocy P1910 = 1 (identyfikacja danych silnika — warto$¢ rezystancji stojana zostanie
nadpisana).

3. Reczny pomiar przy pomocy omomierza.

Wskazowka:

Poniewaz pomiar wykonywany jest od fazy do fazy, to uzyskana w ten sposéb warto$é jest wyzsza od

oczekiwanej (az do dwdch razy wyzsza).

Warto$¢ wprowadzona w P0350 (rezystancja stojana) jest wartoscia, ktéra zostata okreslona poprzez

ostatnio uzytg metode.

r0370 Rezystancja stojana [%] Min: - Poziom

Typ danych: Float Jedn. % Fabr: - 4
GrupaP: SILNIK Max: -
Wys$wietla znormalizowana rezystancje stojana dla schematu zastepczego silnika (warto$¢ gateziowa) w
[%] przy temperaturze podanej w P0625.
Wskazowka:

38

Znamionowa impedancja silnika:
_Ugz Uy PO304

"l A3-y 3-P0305

<=>100 %
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r0372 Rezystancja kabla [%] Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. % Fabr: - 4
GrupaP: SILNIK Max: -

Wyswietla znormalizowang rezystancje kabla dla schematu zastepczego silnika (warto$¢ gateziowa) w [%].
Warto$¢ ta wynosi szacunkowo 20 % rezystangji stojana.

Wskazowka:
Znamionowa impedancja silnika:
_ Umz __ Uy __ P0304 <=>100%
ltaz 3.y +3-P0305
ro373 Znamionowa rezystancja stojana [%] Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. % Fabr: - 4
GrupaP: SILNIK Max: -

Wyswietla znamionowa rezystancje stojana schematu zastepczego silnika (warto$¢ gateziowa) w [%] przy
temperaturze P0625 + P0627.

Wskazowka:
Znamionowa impedancja silnika:
_ Uz __ Uy __ P0304 <=>100%
Itz f3-ly  +3-P0305
r0374 Rezystancja wirnika [%] Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. % Fabr: - 4
GrupaP: SILNIK Max: -

Wyswietla znormalizowana rezystancje wirnika schematu zastepczego silnika (warto$¢ gateziowa) w [%]
przy temperaturze podanej w P0625.
Wskazowka:

Znamionowa impedancja silnika:

_ Uz _ Uy __ PO304 oo
Itz f3-ly +3-P0305
r0376 Znamionowa rezystancja wirnika [%] Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. % Fabr: - 4
GrupaP: SILNIK Max: -

Wyswietla znamionowa rezystancje wirnika schematu zastepczego silnika (warto$¢ gateziowa) w [%)] przy
temperaturze P0625 + P0628.

Wskazowka:
Znamionowa impedancja silnika:
_ Uz _ Uy __ P0O304 <=>100%
Itz f3-ly +3-P0305
r0377 Calkowita reakt. rozproszenia [%] Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. % Fabr: - 4
GrupaP: SILNIK Max: -

Wyswietla znormalizowang catkowitg reaktancje rozproszenia schematu zastepczego silnika (warto$¢
gateziowa) w [%].

Wskazowka:
Znamionowa impedancja silnika:
z =z Uy PO .44
Itz f3-ly +3-P0305
r0382 Reaktancja gtéwna [%)] Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. % Fabr: - 4
GrupaP: SILNIK Max: -

Wyswietla znormalizowang reaktancje gléwng schematu zastepczego silnika (warto$¢ gateziowa) w [%].

Wskazowka:
Znamionowa impedancja silnika:

Uz Uy P0304

"l 3.y +/3-P0305

<=>100 %
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r0384 Stata czasowa wirnika Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. ms Fabr: - 3
GrupaP: SILNIK Max: -
Wyswietla obliczong statg czasowg wirnika w [ms].
r0386 Stata czas. rozproszenia catkowitego Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. ms Fabr: - 4
GrupaP: SILNIK Max: -
Wyswietla statg czasowg catkowitej reaktancji rozproszenia silnika.
r0395 CO: kaczna rezystancja stojana [%] Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. % Fabr: - 3
GrupaP: SILNIK Max: -
Wyswietla rezystancje stojana silnika w [%)] z potaczonej rezystanciji stojana/kabla przy temperaturze
podanej w P0632.
Wskazowka:
Znamionowa impedancja silnika:
z =z Uy PO .44
Itz f3-ly +3-P0305
P0610 Reakcja przy przegrzaniu 12t silnika Min: 0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 2 3
GrupaP: SILNIK Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 2

Ustala reakcje przy osiagnieciu progu alarmowego dla przegrzania 12t silnika.

Mozliwe ustawienia:

0 Alarm, brak reakcji, brak btedu FO011
1 Alarm, redukcja I-max, btad FO011
2 Alarm, brak reakgji, btad FO011

Zaleznos¢:

Pyt [%] = Pty %] -1.1=P0614 1.1

Wskazowka:

P0610 = 1:
Redukcja maksymalnego dopuszczalnego pradu Imax prowadzi do zmniejszania czestotliwo$ci wyjsciowe;j.

Kontrola It silnika stuzy do ochrony silnika przed przegrzaniem. Temperatura silnika zalezy od réznych
wspotczynnikow takich, jak wielko$¢ silnika, temperatura otoczenia, przebieg wczesniejszego obcigzenia
silnika i oczywiscie prad obcigzenia. (Kwadrat natezenia pradu okresla nagrzanie silnika i temperatura
wzrasta z uptywem czasu — stad okreslenie ,I?t").

Z uwagi na to, ze wiekszos¢ silnikow jest chtodzona przez wentylatory, kidre obracajg sie z predkoscig
silnika, wazna role odgrywa wtasnie predkosc silnika. Naturalnie szybciej nagrzeje sie silnik pracujacy z
wiekszym natezeniem pradu (np. z powodu forsowania) i nizszg predkoscig niz silnik, ktory pracuje z
petnym obcigzeniem przy czestotliwosci 50 lub 60 Hz. Czynniki te sa uwzgledniane przez przeksztattniki
MM4.

P0611

40

Stata czasowa 12t silnika Min: 0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U16 Jedn. s Fabr: 100 2
GrupaP: SILNIK Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 16000

Cieplna stata czasowa silnika.

Przy uzyciu cieplnej statej czasowej obliczany jest czas, w ktérym osiggana jest cieplna granica obcigzenia
silnika. Przy zwiekszaniu tej wartosci, wydtuza sie réwniez obliczany czas do osiggniecia cieplnej granicy
obcigzenia.

Parametr P0611 jest szacowany automatycznie przy pomocy danych silnika podczas szybkiego
uruchomienia lub podczas obliczania parametréw silnika P0340. Po zakonczeniu szybkiego uruchomienia
lub obliczania parametrow silnika mozna zastapi¢ tq warto$¢ przez warto$¢ podang przez producenta
silnika.
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Przyktad:

Dla silnika 1LA7063 w wykonaniu 2-biegunowym warto$¢ ta wynosi 8 min (patrz tabela). Wartos$¢ dla P0611
uzyskuje sie nastepujgco:

P0611=8min-60 ——=480s
min

Dla standardowych silnikéw z serii 1LA7 firmy Siemens cieplne state czasowe w minutach podane sg w
nastepujacej tabeli:

Typ 2-bieg. 4-bieg. 6-bieg. 8-bieg.
1LA7050 13 13 - -
1LA7053 13 13 - -
1LA7060 8 11 - -
1LA7063 8 13 12 -
1LA7070 8 10 12 12
1LA7073 8 10 12 12
1LA7080 8 10 12 12
1LA7083 10 10 12 12
1LA7090 5 9 12 12
1LA7096 6 11 12 14
1LA7106 8 12 12 16
1LA7107 - 12 - 16
1LA7113 14 11 13 12
1LA7130 11 10 13 10
1LA7131 11 - - -
1LA7133 - 10 14 10
1LA7134 - - 16 -
1LA7163 15 19 20 12
1LA7164 15 - - 14
1LA7166 15 19 20 14

Zaleznos$¢:

P0611 < 99 s (kontrola 12t nieaktywna):
Aktywacja obliczania 12t nastepuje przez ustawienie wartosci parametru > 99 s.

Wskazowka:

Zasada dziatania I’t:
Kwadrat ze znormalizowanego pradu silnika (zmierzony prad silnika r0027 podzielony przez znamionowy
prad silnika P0305) oceniany z cieplng stata czasowg wirnika daje warto$¢ I’ silnika. Dodatkowo do
obliczenia wiaczana jest czestotliwo$¢ wyjsciowa (predkos¢ silnika), aby uwzgledni¢ chtodzenie wentylatora
silnika. Jesli parametr P0335 zostanie zmieniony na silnik z chtodzeniem obcym, to nastgpi odpowiednia
modyfikacja obliczania. Warto$é I’ przedstawia liczbe wymiarowa dla nagrzania / temperatury silnika.

Jesli parametr P0344 (ciezar silnika) nie zostanie podany przez uzytkownika, to uzywana bedzie warto$¢
obliczona na bazie silnika firmy Siemens. W razie potrzeby stata czasowa silnika moze by¢ zmieniona przy
pomocy parametru P0611, co powoduje nadpisanie obliczonej wartosci.

Uzyskiwana w ten sposob wartosé 1%t jest wyswietlana w parametrze r0034. Gdy wartosé ta osiagnie
warto$¢ (domysinie: 100%) okreslong w parametrze P0614, zostanie wyswietlony komunikat alarmu A0511
i w zaleznosci od P0610 nastapi odpowiednia reakcja lub przy osiagnieciu progu wytaczeniowego nastapi
wyzwolenie btedu.

r0027
P0305

r0021

T

P0611

=
=

Prog wytaczeniowy

r0034

P0310 1

P0335
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P0614 Poziom alarmowy przeciazenia 12t silnika Min: 0.0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. % Fabr: 100.0 2
GrupaP: SILNIK Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 400.0
Ustala wartos¢é w [%], przy ktorej generowany bedzie alarm A0511 (alarm 12t silnika).
Temperatura silnika zalezy od ré6znych wspoétczynnikow takich, jak wielko$¢ silnika, temperatura otoczenia,
przebieg wczesniejszego obcigzenia silnika i oczywiscie prad obcigzenia. (Kwadrat natezenia pradu okresla
nagrzanie silnika i temperatura wzrasta z biegiem czasu P0611, stad okreslenie ,I?t"). Warto$¢ 100 % 12t
silnika oznacza, ze silnik osiagnat swojg maksymalng dopuszczalng temperature pracy. Aktualna warto$¢
obliczenia 12t jest wySwietlana w r0034.

Zaleznos¢:

Wytaczenie z powodu przegrzania silnika (F0011) nastepuje przy 110 % z P0614.
Pyt [%] = Pt oo %] -1.1=P0614 1.1

P0640 Wspotczynnik przecigzalnosci silnika [%] Min:  10.0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. % Fabr: 150.0 2
GrupaP: SILNIK Aktywny: Natychmiast SU: Tak Max: 400.0

Okresla wspotczynnik przecigzalnosci silnika w [%] w odniesieniu do P0305 (prad znamionowy silnika).
Zaleznos¢:
Ograniczony do maksymalnego pradu przeksztattnika lub do 400 % pradu znamionowego silnika (P0305),

przy czym przyjmowana jest nizsza warto$c.

min (r0209, 4 - P0305)
P0305

P0640max = -100

Szczegoly:

42

Patrz schemat funkcjonalny dla ograniczenia pradowego.
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2.8.5 Zrédio rozkazéw

P0700 Wybér zrédta rozkazow Min: 0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 2 1
GrupaP: ROZKAZY Aktywny: Po potw. SU: Tak Max: 6

Wybiera zrédto rozkazéw binarnych.
Mozliwe ustawienia:
Wstepne ustawienie fabryczne
Panel obstugi BOP (klawiatura)
Listwa zaciskowa
USS na ztgczu BOP
USS na ztgczu COM
CB na ztaczu COM (np. PROFIBUS)

OGNS N-20

Przyktad:
Przy zmianie z 1 na 2 wszystkie wejscia binarne ustawiane sg na ustawienia fabryczne.

BOP

Zaciski

———ay
.
.
.
.
.
H

USS na P0700 =2 i .
zZtaczu BOP Sterowanie sekwencyjne

h 4

USS na 4 1
ztgczu COM y Y

Kanat Requlaci
CBna egulacja
zlaczu COM wart. zad.[ > silnika

T\ Ostroznie:
. Zmiana wartosci parametru PO700 powoduje ustawienie wszystkich parametréw binektorowych (Bl) na
wartosci fabryczne lub wartosci podane w ponizszej tabeli.

Jesli przeksztattnik powinien by¢ sterowany przez panel obstugi AOP, to jako zrédio rozkazéw nalezy
wybra¢ protokét USS na odpowiednim porcie. Jesli panel AOP jest podtaczony do ztacza BOP, to w
parametrze P0700 musi by¢ wprowadzona warto$¢ 4 (P0700 = 4).

Wskazowka:
Zmiana wartosci parametru P0700 powoduje nastepujaca modyfikacje parametréw BICO zestawionych w
ponizszej tabeli.

P0700=0 |[P0700=1 |P0700=2 |P0700=4 |P0700=5 |P0700=6
P0701 1 0 1 0 0 0
P0702 12 0 12 0 0 0
P0703 9 9 9 9 9 9
P0704 0 0 0 0 0 0
P0705 15 15 15 15 15 15
PO731 52.3 52.3 52.3 52.3 52.3 52.3
P0800 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
P0801 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
P0840 722.0 19.0 722.0 2032.0 2036.0 2090.0
P0842 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
P0844 1.0 191 1.0 20321 2036.1 2090.1
P0845 19.1 191 191 19.1 19.1 19.1
P0848 1.0 1.0 1.0 2032.2 2036.2 2090.2
P0849 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0
P0852 1.0 1.0 1.0 2032.3 2036.3 2090.3
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P0700=0 |P0700=1 |P0700=2 |(P0700=4 |P0700=35 |P0700=6
P1020 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
P1021 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
P1022 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
P1035 19.13 19.13 19.13 2032.13 2036.13 2090.13
P1036 19.14 19.14 19.14 2032.14 2036.14 2090.14
P1055 0.0 19.8 0.0 2032.8 2036.8 2090.8
P1056 0.0 0.0 0.0 2032.9 2036.9 2090.9
P1074 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
P1110 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
P1113 7221 19.11 7221 2032.11 2036.11 2090.11
P1124 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
P1140 1.0 1.0 1.0 2032.4 2036.4 2090.4
P1141 1.0 1.0 1.0 2032.5 2036.5 2090.5
P1142 1.0 1.0 1.0 2032.6 2036.6 2090.6
P1230 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
P2103 722.2 722.2 722.2 722.2 722.2 722.2
P2104 0.0 0.0 0.0 2032.7 2036.7 2090.7
P2106 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0
P2200 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
P2220 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
P2221 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
P2222 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
P2235 19.13 19.13 19.13 2032.13 2036.13 2090.13
P2236 19.14 19.14 19.14 2032.14 2036.14 2090.14

Nastepujgce parametry nie sg nadpisywane przez zmiane P 0700:

P0810
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2.8.6 Wejscia binarne

P0701 Funkcja wejscia binarnego 1 Min: 0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 1 2
GrupaP: ROZKAZY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 99

Wybiera funkcje wejscia binarnego 1.

Kanat DIN (np. DIN1 - PNP (P0725 = 1))

|
............ 28 PNP/NPN DIN

. P24 (PNP) 0..1 PO701
dz9 P0725 (1)

i 0V (NPN) -1

. Yy Czas nieczutosci DIN

I 24 0.3

: P0724 (3) v
i 4 \ 4 Funkcja

0 0
: O O 24V, T 0
=N o> » 1 1]
| o o’ ~ [ | 10722 > Pxxxx Bl: ...
! 1 1 . & (07220 ) )
| CO/BO: Status DIN
! oV

Mozliwe ustawienia:
0 Wejscie binarne zablokowane
1 ZAL/WYRA
2 ZAt+Zmiana kierunku obrotéw / WYt
3  WYL2 - Wybieg az do zatrzymania
4 WYL3 - Szybkie zatrzymanie
9 Kwitowanie btedu
10 JOG w prawo
11 JOG w lewo
12 Zmiana kierunku obrotéw
13 Motopotencjometr (MOP) wyzej (zwiekszanie czestotliwosci)
14 Motopotencjometr (MOP) nizej (zmniejszanie czestotliwosci)
15 Stata warto$¢ zadana (wybor bezposredni)
16 Stata warto$¢ zadana (wybor bezposredni + ZAL)
17 Stata wartos¢ zadana (wybor kodowany BCD + ZAt)
21 Sterowanie lokalne/zdalne
25 Zwolnienie hamowania DC
29 Btad zewnetrzny
33 Blokada dodatkowej wartosci zadanej
99 Zwolnienie parametryzacji BICO
Zaleznos¢:
Ustawienie 99 (zwolnienie parametryzacji BICO) moze by¢ skasowane tylko przez:
- PO0700 (wybor zrodta rozkazow) lub
- P0010 =1, P3900 = 1 - 3 (szybkie uruchamianie) lub
- P0010 =30, P0970 = 1 (przywracanie ustawien fabrycznych).
Uwaga:
Ustawienie 99 (BICO) powinno by¢ uzywane tylko przez doswiadczonych uzytkownikow.
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P0702

Funkcja wejscia binarnego 2 Min:

StatU: uG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr:

GrupaP: ROZKAZY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max:

Poziom

2

Woybiera funkcje wejscia binarnego 2.

Mozliwe ustawienia:

0 Wejscie binarne zablokowane

1 ZAL/WYRA

2 ZAk+Zmiana kierunku obrotéw / WYt

3  WYL2 - Wybieg az do zatrzymania

4 WYL3 - Szybkie zatrzymanie

9 Kwitowanie btedu

10 JOG w prawo

11 JOG w lewo

12 Zmiana kierunku obrotow

13 Motopotencjometr (MOP) wyzej (zwiekszanie czestotliwosci)
14 Motopotencjometr (MOP) nizej (zmniejszanie czestotliwosci)
15 Stata warto$¢ zadana (wybor bezposredni)

16 Stata warto$¢ zadana (wybér bezposredni + ZAt)

17 Stata wartos¢ zadana (wybor kodowany BCD + ZAt)

21 Sterowanie lokalne/zdalne

25 Zwolnienie hamowania DC

29 Btad zewnetrzny

33 Blokada dodatkowej wartosci zadanej

99 Zwolnienie parametryzacji BICO

Szczegoly:

Patrz P0701 (funkcja wejscia binarnego 1).

P0703

Funkcja wejscia binarnego 3 Min:

StatU: uG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr:

GrupaP: ROZKAZY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max:

Poziom

2

Woybiera funkcje wejscia binarnego 3.

Mozliwe ustawienia:

0 Wejscie binarne zablokowane

1 ZAL/WYRA

2 ZAk+Zmiana kierunku obrotéw / WY%1

3  WYL2 - Wybieg az do zatrzymania

4  WYL3 - Szybkie zatrzymanie

9 Kwitowanie btedu

10 JOG w prawo

11 JOG w lewo

12 Zmiana kierunku obrotow

13 Motopotencjometr (MOP) wyzej (zwiekszanie czestotliwosci)
14 Motopotencjometr (MOP) nizej (zmniejszanie czestotliwosci)
15 Stata warto$¢ zadana (wybor bezposredni)

16 Stata warto$¢ zadana (wybér bezposredni + ZAt)

17 Stata warto$¢ zadana (wybor kodowany BCD + ZAt)

21 Sterowanie lokalne/zdalne

25 Zwolnienie hamowania DC

29 Btad zewnetrzny

33 Blokada dodatkowej wartosci zadanej

99 Zwolnienie parametryzacji BICO

Szczegoly:
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Patrz PO701 (funkcja wejscia binarnego 1).
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P0704 Funkcja wejscia binarnego 4 Min: 0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0 2
GrupaP: ROZKAZY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 99
Wybiera funkcje wejscia binarnego 4 (przez wejscie analogowe).

Mozliwe ustawienia:
0 Wejscie binarne zablokowane
1 ZAL /| WYL
2 ZAt+Zmiana kierunku obrotow / WYt1
3 WYL2 - Wybieg az do zatrzymania
4 WYL3 - Szybkie zatrzymanie
9 Kwitowanie btedu
10  JOG w prawo
11 JOG w lewo
12 Zmiana kierunku obrotéw
13  Motopotencjometr (MOP) wyzej (zwiekszanie czestotliwosci)
14 Motopotencjometr (MOP) nizej (zmniejszanie czestotliwosci)
21  Sterowanie lokalne/zdalne
25  Zwolnienie hamowania DC
29  Btad zewnetrzny
33 Blokada dodatkowej wartos$ci zadanej
99  Zwolnienie parametryzacji BICO
Szczegoly:

Patrz P0701 (funkcja wejscia binarnego 1).

P0719[2] Wybor zrédta rozkazéw/wartosci zadanej Min: 0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0 3
GrupaP: ROZKAZY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 66

Wybér zrédta rozkazow i wartosci zadanej dla przeksztattnika.

Do przetgczania zrodta rozkazéw i wartosci zadanej pomiedzy swobodnie programowalnymi parametrami

BICO i statymi profilami rozkazéw/wartosci zadanej. Zrodto rozkazéw i wartosci zadanej moga byé

wybierane niezaleznie od siebie.

Przy pomocy pozycji dziesietnej wybiera sie zrodto rozkazéw, a przy pomocy pozycji jednosci wybierane
jest zrédto warto$ci zadane;.

Obydwa indeksy tego parametru uzywane sg do przetaczania sterowania lokalne/zdalne. Sygnat sterowania
lokalne/zdalne przetacza pomiedzy tymi obydwoma ustawieniami tam i z powrotem.

Ustawieniem standardowym dla pierwszego indeksu jest O (tzn. aktywna jest normalna parametryzacja).

Drugi indeks stuzy do sterowania przez panel obstugi BOP (tzn. przy uaktywnieniu sygnatu sterowania

lokalne/zdalne nastepuje przetaczenie na panel obstugi BOP.
Mozliwe ustawienia:

Rozkazy = Parametry BICO
Rozkazy = Parametry BICO
Rozkazy = Parametry BICO
Rozkazy = Parametry BICO
Rozkazy = Parametry BICO
Rozkazy = Parametry BICO
Rozkazy = Parametry BICO
Rozkazy = BOP

Rozkazy = BOP

Rozkazy = BOP

Rozkazy = BOP

Rozkazy = BOP

Rozkazy = BOP

Rozkazy = USS na ztgczu BOP
Rozkazy = USS na ziaczu BOP
Rozkazy = USS na ziaczu BOP
Rozkazy = USS na ztgczu BOP
Rozkazy = USS na ziaczu BOP
Rozkazy = USS na ziaczu BOP
Rozkazy = USS na ztgczu BOP
Rozkazy = USS na zlgczu COM
Rozkazy = USS na zlgczu COM
Rozkazy = USS na ztagczu COM
Rozkazy = USS na zlgczu COM
Rozkazy = USS na zlagczu COM
Rozkazy = USS na ztagczu COM
Rozkazy = CB na ztgczu COM
Rozkazy = CB na ztgczu COM
Rozkazy = CB na ztaczu COM
Rozkazy = CB na ztgczu COM
Rozkazy = CB na ztgczu COM
Rozkazy = CB na ztaczu COM
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Warto$¢ zadana = Parametry BICO

Warto$¢ zadana = Warto$¢ zadana MOP
Warto$¢ zadana = Analogowa warto$¢ zadana
Warto$¢ zadana = Czestotliwo$¢ stata
Wartos$¢ zadana = USS na zlgczu BOP
Warto$¢ zadana = USS na ztaczu COM
Wartos$¢ zadana = CB na ztgczu COM
Warto$¢ zadana = Parametry BICO

Warto$¢ zadana = Warto$¢ zadana MOP
Warto$¢ zadana = Analogowa warto$¢ zadana
Warto$¢ zadana = Czestotliwos¢ stata
Warto$¢ zadana = USS na ztgczu BOP
Warto$¢ zadana = USS na ztagczu COM
Warto$¢ zadana = Parametry BICO

Warto$¢ zadana = Warto$¢ zadana MOP
Warto$¢ zadana = Analogowa warto$¢ zadana
Warto$¢ zadana = Czestotliwos¢ stata
Warto$¢ zadana = USS na ztgczu BOP
Warto$¢ zadana = USS na ztagczu COM
Warto$¢ zadana = CB na ztaczu COM
Warto$¢ zadana = Parametry BICO

Warto$¢ zadana = Warto$¢ zadana MOP
Warto$¢ zadana = Analogowa warto$¢ zadana
Warto$¢ zadana = Czestotliwos$¢ stata
Warto$¢ zadana = USS na ztagczu BOP
Warto$¢ zadana = USS na ztaczu COM
Warto$¢ zadana = Parametry BICO

Warto$¢ zadana = Warto$¢ zadana MOP
Warto$¢ zadana = Analogowa warto$¢ zadana
Warto$¢ zadana = Czestotliwos$¢ stata
Wartos$¢ zadana = USS na ztagczu BOP
Warto$¢ zadana = USS na ztaczu COM
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Indeks:
P0719[0] : 1. Zrédto rozkazéw (sterowanie zdalne)
P0O719[1] : 2. Zrédio rozkazéw (sterowanie lokalne)

Wskazowka:
Przy pomocy parametru PO719 mozna wybrac¢ zrédta rozkazéw lub wartosci zadanej bez zmieniania przy
tym potaczen BICO (w przeciwienstwie do P0700 / P1000). Jednak nie jest mozliwa zmiana kompletnej
tabeli potaczen (patrz P0700 lub P1000). Przy pomocy P0719 w zaleznosci od wartosci nadpisywane sg
wewnetrznie tylko parametry BICO wymienione w nastepujacej tabeli, tzn. te parametry BICO sg
nieaktywne.

Zrédta rozkazéw:

P0719 =
0..9 10...19 40 ...49 50 ... 59 60 ... 69
P0840 X ? ? ? ?
P0844 X ? ? ? ?
P0848 X X ? ? ?
P0852 X X ? ? ?
P1035 X ? ? ? ?
P1036 X X ? ? ?
P1055 X ? ? ? ?
P1056 X X ? ? ?
P1113 X ? ? ? ?
P1140 X X ? ? ?
P1141 X X ? ? ?
P1142 X X ? ? ?
P1143 X X ? ? ?
Zrédta wartosci zadanej:
P0719 =
0, 10, 20, 40, 50, 60 wszystkie inne wartosci
P1070 X ?
X = parametr BICO aktywny
?= parametr BICO nieaktywny
Wczesniej wykonane potaczenia BICO pozostajg niezmienione.
r0720 Liczba wejs¢ binarnych Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 3
GrupaP: ROZKAZY Max: -
Wyswietla liczbe wejs¢ binarnych.
r0722 CO/BO: Stan wejs¢ binarnych Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 2
GrupaP: ROZKAZY Max: -
Wyswietla stan wejs¢ binarnych.
Pola bitowe:
Bit00 Wejscie binarne 1 0 WYL 1 ZAL
Bit01 Wejscie binarne 2 0 WYL 1 ZAL
Bit02 Wejscie binarne 3 0 WYL 1 ZAxn
Bit03 Wejscie binarne 4 (przez ADC) 0 WYL 1 ZA%L
Wskazowka:
Przy aktywnym sygnale $wieci odpowiedni segment na wyswietlaczu.
P0724 Czas nieczutosci dla wejs¢ binarnych Min: 0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 3 3
GrupaP: ROZKAZY Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 3

Ustala czas nieczutosci (czas filtrowania) dla wej$¢ binarnych.
Mozliwe ustawienia:

0 Czas nieczutosci wytgczony

1 Czas nieczutosci 2,5 ms

2 Czas nieczutosci 8,2 ms

3 Czas nieczutosci 12,3 ms
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P0725 Wejscia binarne PNP / NPN Min: 0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 1 3
GrupaP: ROZKAZY Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 1

Przetacza logike sygnatéw pomiedzy aktywnym wysokim (PNP) i aktywnym niskim (NPN). Obowigzuje dla

wszystkich wej$¢ binarnych jednoczesnie.

Nastepujace relacje obowigzujg przy uzyciu wewnetrznego zasilania:

Mozliwe ustawienia:

0 rodzaj pracy NPN ==> aktywny niski

1 rodzaj pracy PNP ==> aktywny wysoki
Wartosci:

NPN: Zaciski 5/6/7 muszg by¢ potaczone przez zacisk 9 (0 V).
PNP: Zaciski 5/6/7 muszg by¢ potaczone przez zacisk 8 (24 V).

2.8.7 Woyjscia binarne

r0730 Liczba wyjs¢ binarnych Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 3
GrupaP: ROZKAZY Max: -
Wyswietla liczbe wyj$¢ binarnych (przekazniki).
P0731 BIl: Funkcja wyjscia binarnego 1 Min:  0:0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 52:3 2
GrupaP: ROZKAZY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0
Ustala zrédto dla wyjscia binarnego 1.
Kanat DOUT Inwersia DOUT wewn. 24 V
P0748 (0) CO/BO:Stan DOUT max.|100 mA

Bl: Fun. DOUT 1 I

Funkcja P0731.C . 00

r0747
r0747.0

XXXX.Y _M))_(.gg_g.)_l_ 0

P0731 = xxxx.y

\

Przekaznik : DC30V/5A

Najczestsze ustawienia:
52.0 Gotowos¢ do zatgczenia
52.1 Gotowos¢ do pracy
52.2 Naped pracuje
52.3 Aktywny btad
52.4 Aktywny WYL2
52.5 Aktywny WYL3
52.6 Aktywna blokada zataczenia
52.7 Aktywny alarm
52.8 Uchyb wart. zadana / wart. aktualna
52.9 Sterowanie z PLC (sterowanie PZD)
52.A Osiagnieto czestotliwos¢ maksymalng
52.B Alarm: Ograniczenie pradu silnika
52.C Aktywny hamulec trzymajacy silnika
52.D Przecigzenie silnika
52.E Prawy kierunek obrotow silnika
52.F Przeciazenie przeksztattnika
53.0 Aktywne hamowanie DC
53.1 Czestotl. aktualna f_akt > P2167 (f_wyt)
53.2 Czestotl. aktualna f_akt >= P1080 (f_min)
53.3 Prad aktualny r0027 > P2170
53.4 Czestotl. aktualna f_akt > P2155 (f_1)
53.5 Czestotl. aktualna f_akt <=P2155 (f_1)
53.6 Czestotl. aktualna f_akt >= warto$¢ zadana
53.7 Akt. napiecie obw. posr. r0026 < P2172
53.8 Akt. napiecie obw. posr. r0026 > P2172
53.A  Wyjscie PID r2294 == P2292 (PID_min)
53.B  Wyjscie PID r2294 == P2291 (PID_max)
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r0747 CO/BO: Stan wyjs¢ binarnych Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 3
GrupaP: ROZKAZY Max: -
Wyswietla stan wyjs¢ binarnych (obejmuje inwersje wyjs¢ binarnych przez P0748).
Pola bitowe:
Bit00 Wyjécie binarne 1 aktywne 0 NIE 1 TAK
Zaleznos¢:
Bit0= 0:
Przekaznik bez pradu / styki otwarte
Bit0= 1:
Przekaznik zatgczony / styki zamknigte
P0748 Inwersja wyj$¢ binarnych Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0 3
GrupaP: ROZKAZY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 1
Umozliwia inwersje (odwrocenie stanu) wystawianych sygnatow.
Pola bitowe:
Bit00 Inwersja wyjsécia binarnego 1 0 NIE 1 TAK
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2.8.8 Wejscia analogowe

r0750 Liczba wej$¢ analogowych ADC Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 3
GrupaP: ZACISKI Max: -
Wyswietla liczbe dostepnych wejs¢ analogowych.
r0751 BO: Stowo stanu wejscia analogowego Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 4
GrupaP: ZACISKI Max: -
Wyswietla status wejscia analogowego.
Pola bitowe:
Bit0O0 Przerwanie przewodu wejscia analogowego 0 NIE 1 TAK
Zaleznos¢:

Dla rozpoznawania przerwania przewodu obowigzujg nastepujace warunki brzegowe.

- Kontrola musi by¢ uaktywniona w P0756

- Szerokos¢ strefy martwej wejscia analogowego P0761 > 0

- Przerwanie przewodu / utrata sygnatu (btgd FO080) jest rozpoznawany, gdy wielkos¢ wejsciowa wejscia
analogowego bedzie mniejsza niz 0,5 * PO761.

Wejscie analogowe
Vi

10+

P0761 /\ /

0,5-P0761
0
Utrata sygnatu T

r0751 !
0

1“

\

>t

«P0762» L Kwitowanie bledu

F0080
0 >t

Wart. ADC po skalo‘waniu

10755 ‘ /\
/

0 >t
r0752 Wartos¢ wejscia analogowego [V] Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. - Fabr: - 2
GrupaP: ZACISKI Max: -

Wyswietla wygtadzong warto$¢ wejscia analogowego w [V] przed blokiem skalowania.

Kanat ADC r0754 P1000

| PO756  P0753

i e R P e R

Strefa

F—r A ADC Skalowani
v ADC alowanie
7 * o - /_ > Apc [ P|Martwa r0755 > Pxxxx

“oc7/ D | | P ADC
|

P0757
P0758
P0759

0760

| >Ir0752
P0756 P0761

Rozp. przerw. @l
przewodu @

NEFAY
—39v PQJL_O“
» Funkcja
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P0753 Czas wygtadzania wej$cia analogowego ADC Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. ms Fabr: 3 3
GrupaP: ZACISKI Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 10000

Ustala czas filtrowania (filir PT1) w [ms] dla wej$cia analogowego.

Wskazowka:
Zwiekszenie tego czasu (wygtadzanie) redukuje falisto$¢, jednak réwniez spowalnia reakcje wejscia
analogowego.

P0753 = 0 : brak filtra

r0754 Wartos¢ na wej. analogowym (ADC) po skalowaniu [%] Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. % Fabr: - 2
GrupaP: ZACISKI Max: -
Wyswietla wygtadzong wartos¢ wejscia analogowego w [%] po bloku skalowania.
Zaleznos¢:
Parametry PO757 do P0760 definiujg zakres (skalowanie ADC).
r0755 CO: Wartos¢ wej. analogowego po skal. [4000h] Min: - Poziom
Typ danych: 116 Jedn. - Fabr: - 2
GrupaP: ZACISKI Max: -

Wyswietla wejscie analogowe, ktére zostato wyskalowane przy pomocy P0757 - P0760.

Analogowa warto$¢ zadana (ASP) bloku skalowania analogowego moze zmienia¢ sie od minimalne;j
analogowej wartosci zadanej (ASPmin) az do maksymalnej analogowej wartosci zadanej (ASPmax).

Najwyzsza wielkos¢ (wartos¢ bez znaku) ASPmin i ASPmax ustala skalowanie 16384.
Jesli parametr r0755 zostanie potgczony z wewnetrzng wielkoscig (np. warto$é zadana czestotliwosci), to

wewnatrz przeksztattnika MM4 nastepuje skalowanie. Wartosé czestotliwosci otrzymuje sie przy tym z
nastepujacego rownania:

ASP .
ADC  —¥ 1 >>
>v| | i
ASF,min / v i i
r0755 [Hex] r0755 [Hz]
max (|ASPmax|, [ASPmi
r0755 [Hz] = _r0755[Hex] P2000 - (l maxl | m'”l)
4000 [Hex] 100%
Przyktad:
Przypadek a:
- ASPmin = 300 %, ASPmax = 100 %, wtedy 16384 odpowiada 300 %.
- Parametr ten bedzie sie zmieniat od 5461 do 16384
Przypadek b:
- ASPmin =-200 %, ASPmax = 100 %, wtedy 16384 odpowiada 200 %.
- Parametr ten bedzie sie zmieniat od -16384 do +8192
4000 h = max(|ASPmax|, |ASPmin|)
4000 h = 16384 dec
ASP_ .. 300 %
300 % @
ASP_ ASP .,
100 % 100 %
0 T 0 5 vV
-200 % ASP,,
-200 % 7FFF h = -16383 dec
Wskazowka:

Warto$¢ ta jest uzywana jako wejscie dla analogowych konektoréw BICO.
ASPmax przedstawia najwyzszg analogowg warto$¢ zadang (moze wynosi¢ 10 V).
ASPmin przedstawia najnizszg analogowg warto$¢ zadang (moze wynosi¢ 0 V).

Szczegoly:
Patrz parametry PO757 do P0760 (skalowanie ADC)
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P0756 Typ wejscia analogowego (ADC) Min: 0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0 2
GrupaP: ZACISKI Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 1
Ustala typ wejscia analogowego i uaktywnia kontrole wejscia analogowego.
Mozliwe ustawienia:
0 Unipolarne wejscie napigciowe (0 do +10 V)
1 Unipolarne wejscie napigciowe z kontrolg (0 do 10V )
Uwaga:
Jesli uaktywniona jest kontrola i zdefiniowano martwg strefe (P0761), to btad (FO080) zostanie
wygenerowany, gdy analogowe napigcie wejsciowe spadnie ponizej 50 % napigcia strefy martwe;j.
Szczegoly:
Patrz parametry P0757 do P0760 (skalowanie ADC)
P0757 Wartos¢ x1 skalowania wejscia analogowego [V] Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. V Fabr: 0 2
GrupaP: ZACISKI Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 10
Skalowania wejscia analogowego konfigurowane jest przez parametry P0757 - P0760, jak na ilustraciji:
P0761 =0
%
100 % +
ASPmax 4000 h
P0760 |—»
—
P0O757
>V
10V Xio0%
P0759
P0758 |—»
—
ASPmin
Obowigzuje przy tym:
- Analogowe wartosci zadane przedstawiajg udziat procentowy [%] czestotliwosci znormalizowanej w
P2000.
- Analogowe warto$ci zadane moga by¢ wieksze niz 100 %.
- ASPmax przedstawia najwyzszg analogowg warto$¢ zadang (moze wynosi¢ 10 V).
- ASPmin przedstawia najnizszg analogowg warto$¢ zadang (moze wynosi¢ 0 V).
- Zustawien fabrycznych wynika nastepujgce skalowanie: 0 V=0 % a 10 V =100 %.
MICROMASTER 420 Lista Parametrow
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Wskazowka:
Charakterystyka wejscia analogowego ADC opisywana jest przez 4 wspétrzedne przy pomocy réwnania z 2
niewiadomymi:

y-P0758 P0760 —PQ758
x-P0757 P0759 —P0757

Dla obliczenia wartosci korzystniejsze jest rownanie proste sktadajace sie z gradientu i przesunigcia:
y=m-X+Yyo
Transformacja pomigdzy tymi dwoma formami podawana jest przez nastepujace réwnania:

_ P0760 - PO758 _ PO758-P0759 - P0757 -POT60
= P0759 _PO757 yo= P0759 _P0757

Punkty brzegowe charakterystyki y_max i x_min moga by¢ okreslone przez nastepujace réwnania:

y
leIaXA
~ PO760.P0757 — P0758 - PO759 PO760 —p—--mm—
Xmin = Y2
P0760 — P0758 :
P0758
\

. P0760 - P0758 i
ymax = (Xmax— Xmin) - ——————— Y |

P0759 —P0757

; » X
Xmin JL ixmax

P0757 PQO759

X X,
Uwaga:
Wartos¢ x2 skalowania ADC (P0759) musi by¢ wieksza niz warto$¢ x1 skalowania ADC (P0757).
P0758 Wartos¢ y1 skalowania wejscia analogowego Min: -99999.9 | Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. % Fabr: 0.0 2
GrupaP: ZACISKI Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 99999.9

Ustawia warto$¢ y1 w [%] jak opisano w P0757 (skalowanie ADC).

Zaleznos¢:
Podlega wptywowi P2000 do P2003 (czestotliwos¢ odniesienia, napiecie odniesienia, prad odniesienia, lub
moment odniesienia) odpowiednio do wartosci zadanej, ktéra ma by¢ generowana.

P0759 Wartos¢ x2 skalowania wejscia analogowego [V] Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. V Fabr: 10 2
GrupaP: ZACISKI Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 10
Ustawia warto$¢ x2 jak opisano w P0757 (skalowanie ADC).

Uwaga:

Wartos$¢ x2 skalowania ADC (P0759) musi by¢ wieksza niz warto$é x1 skalowania ADC (P0757).

P0760 Wartos¢ y2 skalowania wejscia analogowego Min: -99999.9 | Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. % Fabr: 100.0 2
GrupaP: ZACISKI Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 99999.9

Ustawia warto$¢ y2 w [%] jak opisano w P0757 (skalowanie ADC).

Zaleznos¢:
Podlega wptywowi P2000 do P2003 (czestotliwo$¢ odniesienia, napiecie odniesienia, prad odniesienia, lub
moment odniesienia) odpowiednio do wartosci zadanej, ktéra ma byé generowana.

P0761 Szerokosc¢ strefy martwej wejscia analogowego [V] Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. V Fabr: 0 2
GrupaP: ZACISKI Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 10
Okresla szerokos¢ strefy martwej na wejsciu analogowym. Zostanie to blizej objasnione przez nastepujace
ilustracje.
Przykiad:

W nastepujacym przykfadzie otrzymuje sie wejscie analogowe 2 do 10 V (0 do 50 Hz):

- P2000 =50 Hz

- P0759=8V P0760=75%
- PO757=2V P0O758 = 0%
- PO761=2V
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- PO0756=01lub 1
P0761>0 i (0<P0758 <P0760 lub 0> P0758 > P0760)
%

100 % 3

yd
ASPmax 4000 h

P0760 F;;

P0758 |—» H L >V

| ‘—'ﬁi i 10V  X100%

P
\ PO757  /P0759

//'
ASPrmin 1 P0757 < P0761

W nastepujacym przykfadzie otrzymuje sie wejscie analogowe 0 do 10 V (-50 to +50 Hz) ze Srodkowym
punktem zerowym i szerokim na 0,2 V ,punktem zatrzymania”.

- P2000 =50 Hz

- P0759=8V P0760=75%
- PO757=2V P0758 = -75 %
- P0761=01V

- P0756=0Iub 1

P0761>0 i P0758 <0 < P0760
%

A
100 % Y
.«/’
ASPmax 4000 h "/
P0760 |—»
—
P0757
/'/
.-/
g - : V
e L—J 10V X100%
i P0759
P0761
P0758 |—»
—
ASPmin
Wskazowka:
PO761[x] = O : brak aktywnej strefy martwej

Uwaga:
Strefa martwa przebiega od 0 V do wartosci P0761, jesli obie wartosci P0758 i PO760 (wspotrzedne y
skalowania wejscia analogowego) posiadajg jednakowe znaki. Strefa martwa jest aktywna w obu
kierunkach od punktu przeciecia (0$ x z krzywa skalowania wejscia analogowego), jesli wartosci P0758 i
P0760 posiadaja rézne znaki.

Przy uzyciu konfiguracji z punktem zerowym po $rodku powinna by¢ czestotliwo$¢ minimalna P1080 = 0. Na
koncu strefy martwej nie wystepuje histereza.

P0762 Opoznienie dla utraty sygnatu wejscia analogowego Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. ms Fabr: 10 3
GrupaP: ZACISKI Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 10000
Okresla czas opdznienia pomiedzy utratg analogowej wartosci zadanej i wyswietleniem komunikatu btedu
F0080.

Wskazowka:

Doswiadczeni uzytkownicy mogg wybraé zadang reakcje dla bledu FO080 (fabrycznie ustawione jest
WYL2).
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2.8.9 Wyjscia analogowe

ro770 Liczba wyjs¢ analogowych (DAC) Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 3
GrupaP: ZACISKI Max: -
Wyswietla liczbe dostepnych wyj$¢ analogowych.
P0771 Cl: Funkcja wyjscia analogowego (DAC) Min:  0:0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 21:0 2
GrupaP: ZACISKI Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0
Ustala funkcje wyjscia analogowego 0 - 20 mA.
Najczestsze ustawienia:
21 CO: Czestotliwos¢ wyjsciowa (skalowana wg P2000)
24 CO: Czestotliwos¢ wyjsciowa przeksztaltnika (skalowana wg P2000)
25 CO: Napiegcie wyjsciowe (skalowane wg P2001)
26 CO: Napiecie obwodu posredniego (skalowane wg P2001)
27 CO: Prad wyjsciowy (skalowany wg P2002)
RRR &
Kanat DAC 5555 0774
P0773 1— 1— ‘I 'i— P0781 I
I I
. . Strefa 5
Funkcja B0771 _>Skalowan|e_»manwa . D -
XXX ADC —&
PO771 = xxx DAC i
|
P0773 Czas wygtadzania wyjs$cia analogowego (DAC) Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. ms Fabr: 2 3
GrupaP: ZACISKI Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 1000

Okresla czas wygtadzania w [ms] dla wej$cia analogowego. Parametr ten zwalnia wygtadzanie dla DAC

przy pomocy filtra PT1.
Zaleznos¢:
P0773 = 0: Filtr nieaktywny.

r0774 Wartos¢ wyjscia analogowego (DAC) [mA] Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. - Fabr: - 2
GrupaP: ZACISKI Max: -
Wyswietla warto$¢ wyjscia analogowego w [mA] po filtrze i procesie skalowania.
P0776 Typ wyjscia analogowego (DAC) Min: 0 Poziom
StatU: UG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0 4
GrupaP: ZACISKI Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: O

56

Okresla typ wyjscia analogowego.
Mozliwe ustawienia:
0 Wyjscie prgdowe

Wskazowka:
Wyjscie analogowe jest zaprojektowane jako wyjscie pragdowe 0 do 20 mA.

Dla konfiguracji wyjscia napieciowego w zakresie 0...10 V musi by¢ przytaczony zewnetrzny rezystor 500

Ohm do zaciskéw (12/13).
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P0777 Wartos¢ x1 skalowania wyjscia analogowego Min: -99999.0 | Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. % Fabr: 0.0 2
GrupaP: ZACISKI Aktywny: Po potw.  SU: Nie Max: 99999.0

Okresla wspotrzedna x1 charakterystyki wyjsciowej w [%]. Blok skalowania jest odpowiedzialny za
dopasowanie wartosci wyjsciowej zdefiniowanej w P0771 (wejscie konektorowe wyj$cia analogowego).

Parametry bloku skalowania wyjscia analogowego (DAC) (P0777 ... PO781) sa uzywane nastepujgco:

Sygnat wyjsciowy (mA)

20
P0780
Y2
P0778
Y1
>
P0777 P0779 100%
X4 X2
Obowigzuje przy tym:
Punkty P1 (x1, y1) i P2 (x2, y2) mozna wybra¢ dowolnie.
Przyktad:
Standardowe wartosci bloku skalowania prowadzg do nastepujacego skalowania:
P1: 00% = O0mA
P2: 100,0% = 20mA
Zaleznos¢:

Podlega wptywowi P2000 do P2003 (czestotliwo$¢ odniesienia, napiecie odniesienia, prad odniesienia, lub
moment odniesienia) odpowiednio do wartosci zadanej, ktéra ma by¢ generowana.

Wskazowka:
Charakterystyka wyjscia analogowego (DAC) opisywana jest przez 4 wspoétrzedne przy pomocy réwnania z
2 niewiadomymi:

y-P0778 P0780 -P0778
x-P0777 PO779 -PO777

Dla obliczenia wartosci korzystniejsze jest rownanie proste sktadajace sie z gradientu i przesuniecia:
y=m-X+Yyo
Transformacja pomigdzy tymi dwoma formami podawana jest przez nastepujace réwnania:

_ P0780 - P0778 , _ P0778 -P0779 ~ P0777 -P0780
"~ PO779 - PO777 yo= P0779 - PO777

<|200% |

Punkty brzegowe charakterystyki y_max i x_min moga by¢ okreslone przez nastepujace réwnania:

y
Yo
 P0780-P0777 —P0778 -P0779 PO780 |—
Xmin = y2
P0780 — P0778
PO778 | >
Y4

_, P0780-P0778
ymax=(Xmax—Xm|n)-— Y
P0779 -PO777

! A A

P0777 PO779
X1 X2
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P0778 Wartos¢ y1 skalowania wyjscia analogowego Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. - Fabr: 0 2
GrupaP: ZACISKI Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 20
Okresla wspotrzedna y1 charakterystyki wyjsciowe;.

P0779 Wartos¢ x2 skalowania wyjscia analogowego Min: -99999.0 | Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. % Fabr: 100.0 2
GrupaP: ZACISKI Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 99999.0

Okresla wspotrzedng x2 charakterystyki wyjsciowej w [%].

Zaleznos¢:
Podlega wptywowi P2000 do P2003 (czestotliwo$¢ odniesienia, napiecie odniesienia, prad odniesienia, lub
moment odniesienia) odpowiednio do wartosci zadanej, ktéra ma byé generowana.

P0780 Wartos¢ y2 skalowania wyjscia analogowego Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. - Fabr: 20 2
GrupaP: ZACISKI Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 20
Okresla wspotrzedng y2 charakterystyki wyjsciowe;.

P0781 Szerokosc¢ strefy martwej wyjscia analogowego Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. - Fabr: 0 2
GrupaP: ZACISKI Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 20

Okresla szerokos$¢ strefy martwej dla wyjscia analogowego w [mA].

mAA

20

P0780
Y2
PO781

PO778
Yq

L
PO777 PO779 100% o
X, X,
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2.8.10 Parametry rozkazéw BICO

0 Zamkniety Bl: Ladowanie | Poziom
zestawu parametréw 0 Min: 0.0 3
StatU: uG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 0:0
GrupaP: ROZKAZY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0

Okresla zrodto rozkazu dla rozpoczecia procesu tadowania zestawu parametrow 0 z podtagczonego panela
AOP.
Najczestsze ustawienia:

722.0 = Wejscie binarne 1 (P0701 musi by¢ ustawione na 99, BICO)

722.1 = Wejscie binarne 2 (P0702 musi by¢ ustawione na 99, BICO)

722.2 = Wejscie binarne 3 (P0703 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
Zaleznos¢:

1. Zestaw parametréw moze by¢ zatadowany tylko przy pomocy panela obstugi AOP.

2. Ustanowi¢ komunikacje pomiedzy przeksztattnikiem i panelem obstugi AOP.

3. Na panelu AOP nalezy wybraé¢ odpowiedni przeksztattnik, jesli AOP jest podtgczony do portu COM
(RS485).

4. Przeksztaltnik ustawi¢ w stan "gotowos¢ do pracy” (r0002 = 1)

5. Sygnat P0800:
0 = Brak tadowania
1 = Rozpoczecie tadowania zestawu parametréw 0 z panela AOP.

Przeksztattnik Panel AOP

Bl: tad.zest.par. 0

[PO800.C ]
Ztgcze Zestaw parametrow 0
& BOP lub Zestaw parametrow 1
R0002 = 1 COM :
»Gotowos¢ do pracy” Zestaw parametréw 9

Transfer "zestawu parametréw 0" z AOP do przeksztattnika

P0801 Bl: Ltadowanie zestawu parametrow 1 Min: 0.0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 0:0 3
GrupaP: ROZKAZY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0

Okresla zrodio rozkazu dla rozpoczecia procesu fadowania zestawu parametréw 1 z podtgczonego panela
AOP.
Najczestsze ustawienia:

722.0 = Wejscie binarne 1 (P0701 musi by¢ ustawione na 99, BICO)

722.1 = Wejscie binarne 2 (P0702 musi by¢ ustawione na 99, BICO)

722.2 = Wejscie binarne 3 (P0703 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
Wskazowka:

Patrz parametr PO800

P0810 Bl: Wybér zestawu danych ZDR - Bit0 (lokalne/zdalne)
StatU: UPG Typ danych: U32 Jedn. -

GrupaP: ROZKAZY Aktywny: Po potw. SU: Nie

Min: 0.0 Poziom
Fabr: 0:0 2
Max: 4095:0

Wybiera zrédio rozkazow, z ktérego powinien by¢ odczytywany bit 0 dla wyboru zestawu danych

rozkazowych (ZDR).

Wybér ZDR

Bl: ZDR b0 lok/zdal

CO/BO: Akt St.ster.1

-7 10054 15

00 0 -t
Czas przetaczania Czas przetaczania

—>
ok. 4 ms ok. 4 ms
Aktywny ZDR
po719[1] 7---—-—--- - p—rrrii-——A a —————————-
P0719[0] >t

Najczestsze ustawienia:

722.0 = Wejscie binarne 1 (P0701 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.1 = Wejscie binarne 2 (P0702 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.2 = Wejscie binarne 3 (P0703 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.3 = Wejscie binarne 4 (przez wejscie analogowe, P0704 musi by¢ ustawione na 99)
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P0840 Bl: ZAL /| WYL Min:  0:0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 722:0 3
GrupaP: ROZKAZY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0

Umozliwia wyboér zrédta rozkazu ZAL/WYL1 poprzez BICO.

Pierwsze trzy pozycje przedstawiajg numer parametru zrédta rozkazowego, a ostatnia pozycja odnosi sie
do ustawienia bitu dla tego parametru. Fabrycznie dla rozkazu ,ZAt. w prawo” ustawione jest wejscie
binarne 1 (722.0). Wybér innego zrédta jest mozliwy dopiero, gdy zostanie zmieniona funkcja wejscia
binarnego 1 (przez P0701) zanim zostanie zmieniona wartos¢ P0840.

ZAL WYL

| » t

f

A

v \ 4
f max
(P1082)
f2 l' “s
_ f akt,przekszt.
PN
/
P2167 \
( 1
0 \ S / » t
— i (. /T
P2168 "« _ 7 |f2|
i thamwyt1 > tham,wyr1 =P1121- P1082
t—— P1120 —» «— P1121 L
r0052 Bit02
Praca

Anulacjq| >t
impulsow i

Najczestsze ustawienia:

722.0 = Wejscie binarne 1 (P0701 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.1 = Wejscie binarne 2 (P0702 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.2 = Wejscie binarne 3 (P0703 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.3 = Wejscie binarne 4 (przez wejscie analogowe, P0704 musi by¢ ustawione na 99)
19.0 = ZAL/WYL1 przez panel obstugi BOP
Zaleznos¢:

Aktywne tylko, gdy P0719 <10. Patrz parametr P0719 (wybor zrédta rozkazéw/ wartoéci zadanej).

P0842 Bl: ZAL/WYL z rewersem Min:  0:0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 0:0 3
GrupaP: ROZKAZY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0

Umozliwia wybor zrodta rozkazu ZAL/WYL ze zmiang kierunku obrotéw przez BICO

Przy dodatniej wartosci zadanej czestotliwosci silnik bedzie sie obracat przeciwnie do kierunku ruchu
wskazowek zegara (ujemna czestotliwos¢). Pierwsze trzy pozycje przedstawiajg numer parametru zrodta
rozkazowego, a ostatnia pozycja odnosi sie do ustawienia bitu dla tego parametru.

Najczestsze ustawienia:

60

722.0 = Wejscie binarne 1 (P0701 musi by¢ ustawione na 99, BICO)

7221 = Wejscie binarne 2 (P0702 musi by¢ ustawione na 99, BICO)

722.2 = Wejscie binarne 3 (P0703 musi by¢ ustawione na 99, BICO)

722.3 = Wejscie binarne 4 (przez wejscie analogowe, P0704 musi by¢ ustawione na 99)
19.0 = ZAL/WYL1 przez panel obstugi BOP

MICROMASTER 420 Lista Parametrow
6SE6400-5BA00-0AP0_PL




Wydanie 06/04 Parametry

P0844

Bl: 1. WYL2 Min:  0:0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 1:0 3
GrupaP: ROZKAZY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0

Okresla pierwsze zroédto rozkazu WYL2.
Pierwsze trzy pozycje przedstawiajg numer parametru zrodta rozkazowego, a ostatnia pozycja odnosi sie

do ustawienia bitu dla tego parametru. Przy wyborze jednego z wejs¢ binarnych dla WYL2 przeksztattnik
moze pracowac tylko wtedy, gdy wejscie binarne jest aktywne.

f akt

plog24 LI
fmax WYE2

f aktsilnik

\ >t
r0052 Bit02 f

A akt,przekszt.
Praca
Anulacja

impulséw

Najczestsze ustawienia:

722.0 = Wejscie binarne 1 (P0701 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
7221 = Wejscie binarne 2 (P0702 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.2 = Wejscie binarne 3 (P0703 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.3 = Wejscie binarne 4 (przez wejscie analogowe, P0704 musi by¢ ustawione na 99)
19.0 = ZAL/WYL1 przez panel obstugi BOP
19.1 = WYL2: stop elektryczny przez panel obstugi BOP
Zaleznos¢:

Aktywne tylko, gdy P0719 <10. Patrz parametr P0719 (wybor zrodta rozkazéw/ wartos$ci zadanej).

Wskazoéwka:

WYL2 oznacza natychmiastowe zablokowanie impulséw; wybieg silnika.

Dla WYL2 stanem aktywnym jest stan niski, tzn. :
0 = Blokada impulsow.
1 = Warunek gotowosci do pracy.

P0845

Bl: 2. WYL2 Min:  0:0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 19:1 3
GrupaP: ROZKAZY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0

Okresla drugie zrédto rozkazu WYL2.

Pierwsze trzy pozycje przedstawiajg numer parametru zrodta rozkazowego, a ostatnia pozycja odnosi sie
do ustawienia bitu dla tego parametru. Przy wyborze jednego z wej$¢ binarnych dla WYL2 przeksztattnik
moze pracowac tylko wtedy, gdy wejscie binarne jest aktywne.

Najczestsze ustawienia:

722.0 = Wejscie binarne 1 (P0701 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
7221 = Wejscie binarne 2 (P0702 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.2 = Wejscie binarne 3 (P0703 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.3 = Wejscie binarne 4 (przez wejscie analogowe, P0704 musi by¢ ustawione na 99)
19.0 = ZAK/WYL1 przez panel obstugi BOP
Wskazowka:

WYL2 oznacza natychmiastowe zablokowanie impulséw; wybieg silnika.

Dla WYL2 stanem aktywnym jest stan niski, tzn. :
0 = Blokada impulsow.
1 = Warunek gotowosci do pracy.
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P0848

Bl: 1. WYL3 Min:  0:0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 1:0 3
GrupaP: ROZKAZY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0

Okresla pierwsze zroédto rozkazu WYL3.

Pierwsze trzy pozycje przedstawiajg numer parametru zrodta rozkazowego, a ostatnia pozycja odnosi sie
do ustawienia bitu dla tego parametru. Przy wyborze jednego z wejs¢ binarnych dla WYL3 przeksztattnik
moze pracowac tylko wtedy, gdy wejscie binarne jest aktywne.

A
WYL3
>t
f
A \
f max Y f akt,silnik
(P1082)| ™.,
f2 = > <
P2168 £
akt,przekszt.
FAEEREN
/
P2167 ¢ \
|
0 l\ = St t
/
P2168° " N _ P | f2|
i thamwvs = tham,wyes =P1135- P1082
— P1135 >
r0052 Bit02
A
Praca
Anulacja N
impulséw >t

Najczestsze ustawienia:

722.0 = Wejscie binarne 1 (P0701 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
7221 = Wejscie binarne 2 (P0702 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.2 = Wejscie binarne 3 (P0703 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.3 = Wejscie binarne 4 (przez wejscie analogowe, P0704 musi by¢ ustawione na 99)
19.0 = ZAL/WYL1 przez panel obstugi BOP
Zaleznos¢:

Aktywne tylko, gdy P0719 <10. Patrz parametr PO719 (wybor zrédta rozkazéw/ wartosci zadanej).

Wskazowka:

WYL3 oznacza szybkie hamowanie do 0.

Dla WYL3 sygnatem aktywnym jest sygnat niski tzn.:
0 = Hamowanie wedtug rampy przy U/f lub hamowanie na granicy pradu przy FOC.
1 = Warunek gotowosci do pracy.

P0849

Bl: 2. WYL3 Min:  0:0 Poziom
StatU: UG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 1:0 3
GrupaP: ROZKAZY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0

Okresla drugie zrédto rozkazu WYL3.

Pierwsze trzy pozycje przedstawiajg numer parametru zrédta rozkazowego, a ostatnia pozycja odnosi sie
do ustawienia bitu dla tego parametru. Przy wyborze jednego z wej$¢ binarnych dla WYL3 przeksztattnik
moze pracowac tylko wtedy, gdy wejscie binarne jest aktywne.

Najczestsze ustawienia:

722.0 = Wejscie binarne 1 (P0701 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
7221 = Wejscie binarne 2 (P0702 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.2 = Wejscie binarne 3 (P0703 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.3 = Wejscie binarne 4 (przez wejscie analogowe, P0704 musi by¢ ustawione na 99)
19.0 = ZAL/WYL1 przez panel obstugi BOP
Zaleznos¢:

W przeciwienstwie do P0848 (pierwsze zrodto WYL3) parametr ten jest zawsze aktywny niezaleznie od
P0719 (wybdr rozkazéw/wartosci zadanej).

Wskazéwka:
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WYL3 oznacza szybkie hamowanie do 0.

Dla WYL3 sygnatem aktywnym jest sygnat niski tzn.:
0 = Hamowanie wedtug rampy przy U/f lub hamowanie na granicy pradu przy FOC.
1 = Warunek gotowosci do pracy.
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P0852 Bl: Zwolnienie impulséw Min: 0.0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 1:0 3
GrupaP: ROZKAZY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0

Okresla zrodio sygnatu zwolnienia/blokady impulsow.
Najczestsze ustawienia:

722.0 = Wejscie binarne 1 (P0701 musi by¢ ustawione na 99, BICO)

722.1 = Wejscie binarne 2 (P0702 musi by¢ ustawione na 99, BICO)

722.2 = Wejscie binarne 3 (P0703 musi by¢ ustawione na 99, BICO)

722.3 = Wejscie binarne 4 (przez wejscie analogowe, P0704 musi by¢ ustawione na 99)
Zaleznos¢:

Aktywne tylko, gdy P0719 <10. Patrz parametr P0719 (wybor zrédta rozkazéw/ wartosci zadanej).

2.8.11 Parametry komunikacji

P0918 Adres modutu komunikacji (np. PROFIBUS) Min: 0 Poziom
StatU: UG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 3 2
GrupaP: KOM Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 65535

Okresla adres modutu komunikacji np. PROFIBUS lub innych modutéw opcjonalnych.

Do wyboru sg dwie mozliwosci okreslenia adresu magistrali:
- przez przetaczniki DIP na module PROFIBUS
- przez wprowadzenie warto$ci w P0918.
Wskazoéwka:
Mozliwe ustawienia PROFIBUS:
- 1..125
- 0,126, 127 sg niedozwolone.

Przy zastosowaniu modutu PROFIBUS obowigzujg nastepujace zasady:
- Przetacznik DIP =0 ; wazny jest adres PROFIBUS zdefiniowany w P0918
- Przetaczniki DIP ~ # 0 ; ustawienie przetgcznikéw DIP ma wyzszy priorytet i bedzie wySwietlane przez

P0918.
P0927 Wybor zrédta zmiany parametrow Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 15 2
GrupaP: KOM Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 15

Okresla zrodto do zmiany parametrow.

Przy pomocy tego parametru mozna np. tatwo zabezpieczy¢ przeksztattnik przed zmianami parametréw.
Adnotacja: Parametr P0927 nie jest chroniony hastem.
Pola bitowe:

Bit0O PROFIBUS / CB 0 NIE 1 TAK
Bit01 BOP 0 NIE 1 TAK
Bit02 USS na ztaczu BOP 0 NIE 1 TAK
Bit03 USS na ztaczu COM 0 NIE 1 TAK

Przyktad:
Bity 0,1,2i3=1:
Ustawienie fabryczne umozliwia zmiane parametréw przez wszystkie 4 interfejsy. Przy tym ustawieniu
parametr P0927 jest wyswietlany na panelu BOP nastepujgco:

BOP: |

P0927 I} (]

Bity 0, 1,2i3=0:
Przy tym ustawieniu za wyjatkiem P0003 i P0927 nie mozna zmieni¢ zadnego parametru przez ten interfejs.
Parametr P0927 jest wtedy wyswietlany na panelu BOP nastepujaco:

BOP: I_ _ o o o
P0927 Il
Szczegoly:

Opis binarnego formatu wyswietlacza wyjasniony jest w rozdziale "Wprowadzenie do parametréw
systemowych MICROMASTER".
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r0947[8] Ostatni komunikat btedu Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 2
GrupaP: ALARMY Max: -
Wyswietla historie bledéw zgodnie z ponizszym diagramem.
Obowigzuje przy tym:
"F1" jest to pierwszy aktywny biad (jeszcze niepokwitowany).
"F2" jest to drugi aktywny btad (jeszcze niepokwitowany).
- "F1e" jest to przejscie w nastepstwie pokwitowania btedu F1 & F2.
Indeksy 0 & 1 zawierajg aktywne btedy. Jesli btad zostanie pokwitowany, obie wartosci zostang przesunigete
do nastepnej pary indekséw i zostang tam zapamietane. Poprzez pokwitowanie btedu indeksy 0 & 1
zostang z powrotem ustawione na 0.
r0947[0] @—p Aktywne
r0947[1] { 4—@ biedy
0047(2] Fle “\‘ :’ F1le
r s .
r0947[3] :,: 5 Ostatnie btedy - 1
Fle} 3
r0947[4] " jFle
r0947[5] :,f _\" Ostatnie btedy - 2
Fle' 3
R iFle
r0947[6] > .
r0947[7] & Ostatnie btedy - 1
Indeks:
r0947[0] : Ostatni btad --, btad 1
r0947[1] : Ostatni btad --, btad 2
r0947[2] : Ostatni btad -1, btad 3
r0947[3] : Ostatni btad -1, btad 4
r0947[4] : Ostatni btad -2, btad 5
r0947[5] : Ostatni btad -2, btad 6
r0947[6] : Ostatni btad -3, btad 7
r0947(7] : Ostatni btad -3, btad 8
Przyktad:
Jesli przeksztattnik zostanie wytgczony z powodu zbyt niskiego napigcia i potem otrzyma zewnetrzny rozkaz
wylgczenia, zanim zostanie pokwitowany btad zbyt niskiego napiecia, to powstanie nastepujaca sytuacja:
- r0947[0]=3  Zbyt niskie napiecie (FO003)
- r0947[1] =85 Btad zewnetrzny (FO085)
Jesli zostanie pokwitowany tylko jeden btad w indeksie O (F1e), historia btedéw przesuwa sig jak
przedstawiono w powyzszym diagramie.
Zaleznos¢:
Indeks 1 jest uzywany tylko wtedy, gdy wystapi drugi btad przed pokwitowaniem pierwszego btedu.
Szczegoly:
Patrz "Btedy i alarmy".
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r0948[12] Czas wystapienia btedu Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 3
GrupaP: ALARMY Max: -

Stempel czasowy, ktéry wskazuje czas wystgpienia btedu.
Indeks:
r0948[0] : Ostatnie wytgczenie spowodowane btedem --, Czas btedu
r0948[1] : Ostatnie wytaczenie spowodowane btedem --, Czas btedu
r0948[2] : Ostatnie wytaczenie spowodowane btedem --, Czas btedu
r0948[3] : Ostatnie wytaczenie spowodowane btedem -1, Czas btedu
r0948[4] : Ostatnie wytaczenie spowodowane btedem -1, Czas btedu
r0948[5] : Ostatnie wytaczenie spowodowane btedem -1, Czas btedu
r0948[6] : Ostatnie wytaczenie spowodowane btedem -2, Czas btedu
r0948[7] : Ostatnie wytaczenie spowodowane btedem -2, Czas btedu
r0948[8] : Ostatnie wytaczenie spowodowane btedem -2, Czas btedu
r0948[9] : Ostatnie wytaczenie spowodowane btedem -3, Czas btedu
r0948[10] : Ostatnie wylgczenie spowodowane btedem -3, Czas btedu
r0948[11] : Ostatnie wylaczenie spowodowane btedem -3, Czas btedu
Szczegoly:
Mozliwym zrédtem stempla czasowego jest parametr r2114 (licznik czasu pracy). Przy wykorzystaniu
licznika czasu pracy, w chwili wystgpienia btedu czas ten podobnie jak r2114 jest wpisywany do pierwszych
dwéch indekséw wylgczenia spowodowanego btedem.

Stempel czasowy przy uzyciu r2114 (patrz parametr r2114):

r0948[0] : Ostatnie wytaczenie z bledem --, czas systemowy, sekundy, gérne stowo
r0948[1] : Ostatnie wytaczenie z bledem --, czas systemowy, sekundy, dolne stowo
r0948[2] : 0

r0948[3] : Ostatnie wytgczenie z biedem --, czas systemowy, sekundy, gérne stowo
r0948[4] : Ostatnie wylaczenie z bledem --, czas systemowy, sekundy, dolne stowo
r0948[5] : 0

r0948[6] : Ostatnie wylaczenie z btedem --, czas systemowy, sekundy, gérne stowo
r0948[7] : Ostatnie wylaczenie z bledem --, czas systemowy, sekundy, dolne stowo
r0948[8] : 0

r0948[9] : Ostatnie wytaczenie z bledem --, czas systemowy, sekundy, gérne stowo
r0948[10] : Ostatnie wylgczenie z bledem --, czas systemowy, sekundy, dolne stowo
r0948[11] :

Innym mozliwym zrédtem stempla czasowego jest parametr r2115 (zegar czasu rzeczywistego). Przy uzyciu
zegara czasu rzeczywistego w miejsce licznika czasu pracy r2114[0] i r2114[1] bedzie odczytywany czas
rzeczywisty 21115[0] i 2115[1].

Jesli zawartos¢ parametru P2115 = 0, system wychodzi z zatozenia, ze nie nastgpita synchronizacja czasu
rzeczywistego. W tej sytuacji w przypadku wystgpienia btedu do parametru P0948 zostang przeniesione
wartosci z parametru r2114. Jesli wartos¢ parametru P2115 jest rézna od 0, to nastgpita synchronizacja z
czasem rzeczywistym. W tej sytuacji w przypadku wystapienia btedu do parametru P0948 zostang
przeniesione wartosci z parametru r2115.

Stempel czasowy przy uzyciu r2115 (patrz parametr r2115 (zegar czasu rzeczywistego)):
r0948[0] : Ostatnie wylaczenie z biedem --, czas btedu sekundy + minuty
r0948[1] : Ostatnie wylaczenie z btedem --, czas btedu godziny + dni
r0948[2] : Ostatnie wylaczenie z btedem --, czas btedu miesiac + rok
r0948[3] : Ostatnie wytaczenie z bledem -1, czas btedu sekundy + minuty
r0948[4] : Ostatnie wylaczenie z btedem -1, czas btedu godziny + dni
r0948[5] : Ostatnie wytaczenie z bledem -1, czas btedu miesigc + rok
r0948[6] : Ostatnie wytaczenie z bledem -2, czas btedu sekundy + minuty
r0948[7] : Ostatnie wylaczenie z btedem -2, czas btedu godziny + dni
r0948[8] : Ostatnie wylaczenie z btedem -2, czas btedu miesiagc + rok
r0948[9] : Ostatnie wytgczenie z btedem -3, czas btedu sekundy + minuty
r0948[10] : Ostatnie wytaczenie z btedem -3, czas bledu godziny + dni
r0948[11] : Ostatnie wytaczenie z bledem -3, czas btedu miesigc + rok

r0949[8] Wartos¢ btedu Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 4
GrupaP: ALARMY Max: -

Wyswietla wartos¢ odpowiedniego btedu w celach serwisowych. Jesli btad nie posiada zadnej wartosci, to
ustawiane jest P0949 = 0. Warto$ci te sg opisane w liscie bleddw przy odpowiednim btedzie.
Indeks:

r0949[0] : Ostatni btad --, Wartos$¢ btedu 1

r0949[1] : Ostatni btad --, Warto$¢ btedu 2

r0949[2] : Ostatni btad -1, Warto$¢ btedu 3

r0949[3] : Ostatni btad -1, Wartos¢ btedu 4

r0949[4] : Ostatni btad -2, Warto$¢ btedu 5

r0949[5] : Ostatni btad -2, Warto$¢ btedu 6

r0949[6] : Ostatni btad -3, Wartos¢ btedu 7

r0949[7] : Ostatni btad -3, Wartos¢ btedu 8
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P0952 Liczba zapamietanych btedow Min: 0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0 3
GrupaP: ALARMY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 8

Wyswietla liczbe btedéw zapamietanych w P0947 (ostatni kod btedu).
Zaleznos¢:
Przy ustawieniu 0 historia btedéw jest kasowana (przy zmianie na 0 kasowany jest rowniez parametr P0948

(czas wystgpienia btedu)).

r0964[5] Dane wersji oprogramowania Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 3
GrupaP: KOM Max: -
Dane wersji oprogramowania
Indeks:
r0964[0] : Firma (Siemens = 42)
r0964[1] : Typ produktu
r0964[2] : Wersja oprogramowania
r0964[3] : Data oprogramowania (rok)
r0964[4] : Data oprogramowania (dzien/miesiac)
Przyktad:
Nr Wart. | Znaczenie
r0964[0] 42 | SIEMENS
r0964[1] | 1001 | MICROMASTER 420
1002 | MICROMASTER 440
1003 | MICRO- / COMBIMASTER 411
1004 | MICROMASTER 410
1005 | zarezerwowane
1006 | MICROMASTER 440 PX
1007 | MICROMASTER 430
r0964(2] 105 |Firmware V1.05
r0964[3] | 2001
27.10.2001
r0964[4] | 2710
r0965 Profil PROFIBUS Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 3
GrupaP: KOM Max: -
Oznaczenie numeru/wersji profilu dla PROFIDrive.
r0967 Stowo sterowania 1 Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 3
GrupaP: KOM Max: -
Wyswietla stowo sterowania 1.
Pola bitowe:
Bit00 ZAE / WYRL 0 NIE 1 TAK
Bit01 WYE2: Stop elektryczny 0 TAK 1 NIE
Bit02 WYE3: Szybkie zatrzymanie 0 TAK 1 NIE
Bit03 Zwolnienie impulséw 0 NIE 1 TAK
Bit05 Zwolnienie zadajnika rozruchu ZR 0 NIE 1 TAK
Bit05 Start zadajnika rozruchu ZR 0 NIE 1 TAK
Bit05 Zwolnienie wartos$ci zadanej 0 NIE 1 TAK
Bit07 Kwitowanie bieddéw 0 NIE 1 TAK
Bit08 JOG w prawo 0 NIE 1 TAK
Bit09 JOG w lewo 0 NIE 1 TAK
Bitl0 Sterowanie z PLC 0 NIE 1 TAK
Bitll Zmiana kierunku obrotdéw 0 NIE 1 TAK
Bitl3 Motopotencjometr wyze] 0 NIE 1 TAK
Bitl3 Motopotencjometr nizej 0 NIE 1 TAK
Bitl5 Sterowanie lokalne/zdalne 0 NIE 1 TAK
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r0968 Stowo stanu 1 Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 3
GrupaP: KOM Max: -
Wyswietla aktywne stowo stanu przeksztattnika (w formacie binarnym) i moze by¢ uzywany do wyswietlania
aktywnych rozkazow.
Pola bitowe:
Bit0O0 Gotowo$¢ do zaltaczenia 0 NIE 1 TAK
Bit01 Gotowos$¢ do pracy 0 NIE 1 TAK
Bit02 Praca / zwolnienie impulsdw 0 NIE 1 TAK
Bit03  Aktywny btad 0 NIE 1 TAK
Bit04 Aktywny WYE2 0 TAK 1 NIE
Bit04 Aktywny WYL3 0 TAK 1 NIE
Bit03 Aktywna blokada zataczenia 0 NIE 1 TAK
Bit03 Aktywny alarm 0 NIE 1 TAK
Bit08 Uchyb wart. zadana / wart. aktualna 0 TAK 1 NIE
Bit09 Sterowanie z PLC (sterowanie PZD) 0 NIE 1 TAK
Bitl0 Osiagnieto czestotliwo$¢ maksymalna 0 NIE 1 TAK
Bitll Alarm: Warto$¢ graniczna pradu silnika 0 TAK 1 NIE
Bitl2 Aktywny hamulec trzymajacy silnika 0 NIE 1 TAK
Bitl3 Przecigzenie silnika 0 TAK 1 NIE
Bitl4 Prawy kierunek obrotoéw 0 NIE 1 TAK
Bitl5 Przeciazenie przeksztaitnika 0 TAK 1 NIE
P0970 Przywracanie ustawien fabrycznych Min: 0 Poziom
StatU: U Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0 1
GrupaP: PAR_RESET Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 1

Przy P0970 = 1 wszystkie parametry sg ustawiane na ich wartosci fabryczne.
Mozliwe ustawienia:

0 Zablokowane

1 Przywracanie ustawien fabrycznych parametrow
Zaleznos¢:

Najpierw ustawi¢ P0010 = 30 (przywracanie ustawien fabrycznych).

Przed rozpoczeciem przywracania fabrycznych ustawien parametréw nalezy zatrzymac naped tzn.

zablokowac impulsy.

Wskazowka:

Nastepujace parametry zachowujg swoje wartosci hiezmienione podczas przywracania ustawien

fabrycznych:

- r0039 CO: Licznik zuzycia energii [kWh]
- P0100 Europa / Ameryka Pn.

- P0918 Adres CB (np. PROFIBUS)

- P2010 Szybkos$¢ transmisji USS

- P2011 Adres USS

P0971 tadowanie wartosci z RAM do EEPROM
StatU: UPG Typ danych: U16

GrupaP: KOM Aktywny: Po potw.

Jedn. -
SU: Nie

Min:
Fabr:
Max:

0
0
1

Poziom

3

Przy ustawieniu P0971 = 1 przenosi wartos$ci z pamieci RAM do EEPROM.
Mozliwe ustawienia:

0 Zablokowane

1 Start RAM->EEPROM

Wskazowka:
Wszystkie wartosci w RAM sg przenoszone do EEPROM.

Po pomysinym przeniesieniu parametr zostanie automatycznie przestawiony na 0 (ustawienie fabryczne).

Jesli rozpoczeto tadowanie RAM do EEPROM przez P0971, to po zakohAczeniu przenoszenia na nowo
zostang zainicjalizowane parametry komunikacyjne. Z tego powodu na czas procesu kasowania przestaje
dziata¢ komunikacja zaréwno przez USS, jak réwniez przez modut komunikacyjny (np. PROFIBUS).

Prowadzi to do nastepujacych reakgiji.
- PLC (np. SIMATIC S7) przechodzi w Stop
- STARTER przetrzymuje zanik komunikacji

- DriveMonitor na pasku stanu wyswietli "NC" (not connected) lub "drive busy".

- Na panelu BOP bedzie wyswietlane ,busy”

Po zakonczeniu procesu kasowania STARTER, DriveMonitor lub panel BOP automatycznie podejmujg

komunikacje.
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2.8.12 Zrédto wartosci zadanej

P1000 Wybér zrédta czestotliwosci zadanej Min: 0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 2 1
GrupaP: WART.ZAD. Aktywny: Po potw. SU: Tak Max: 66

Wybiera zrédto wartosci zadanej (warto$¢ zadana czestotliwosci). W nastepujacej tabeli mozliwe

ustawienia gtéwnej wartosci zadanej wybierane sg przez najmniej znaczace cyfry (tzn. 0 do 6), a wszystkie

dodatkowe wartosci zadane wybierane sg przez najbardziej znaczace cyfry (tzn. x0 do x6).
Mozliwe ustawienia:
0 Brak gtéwnej wartosci zadanej
Warto$¢ zadana motopotencjometru MOP (np. panel obstugi)

2 Analogowa wartos¢ zadana

3 Czestotliwo$¢ stata

4 USS na ztgczu BOP

5 USS na ztgczu COM

6 CB na ztaczu COM (np. PROFIBUS)
10  Brak gtéwnej wartosci zadanej

11 Warto$¢ zadana MOP

12 Analogowa warto$¢ zadana

13  Czestotliwos¢ stata

14  USS na ztaczu BOP

USS na ztgczu COM

16 CB na ztaczu COM (np. PROFIBUS)
Brak gtéwnej wartosci zadanej

21 Warto$¢ zadana MOP

22  Analogowa warto$¢ zadana

23  Czestotliwos¢ stata

24  USS na zlgczu BOP

25 USS na zigczu COM

26  CB na ztagczu COM (np. PROFIBUS)
30 Brak gtéwnej wartosci zadanej

31  Wartos$¢ zadana MOP

32  Analogowa warto$¢ zadana

33  Czestotliwos¢ stata

34  USS na zlgczu BOP

35 USS na ztgczu COM

36 CB na ztaczu COM (np. PROFIBUS)
40  Brak gtownej wartosci zadanej

41  Warto$¢ zadana MOP

42  Analogowa wartos¢ zadana

43  Czestotliwos¢ stata

44  USS na ztaczu BOP

45  USS na ztgczu COM

46  CB na zlaczu COM (np. PROFIBUS)
50 Brak gtéwnej wartosci zadanej

51  Warto$¢ zadana MOP

Wartos¢ zadana MOP
Warto$¢ zadana MOP
Warto$¢ zadana MOP
Warto$¢ zadana MOP
Warto$¢ zadana MOP
Warto$¢ zadana MOP
Wartos¢ zadana MOP
Analogowa wartos¢ zadana
Analogowa wartos¢ zadana
Analogowa wartos¢ zadana
Analogowa wartos¢ zadana
Analogowa wartos¢ zadana
Analogowa wartos¢ zadana
Analogowa wartos¢ zadana
Czestotliwo$¢ stata
Czestotliwos¢ stata
Czestotliwos¢ stata
Czestotliwo$¢ stata
Czestotliwos¢ stata
Czestotliwos¢ stata
Czestotliwos¢ stata

USS na ztagczu BOP

USS na ztaczu BOP

USS na zlgczu BOP

USS na ztgczu BOP

USS na ztgczu BOP

USS na ztaczu BOP

USS na ztagczu BOP

USS na ztaczu COM

USS na ztgczu COM

T T T T T T T T S S S S A e S S A S S S A S T I T 2k T T T I 2 S

52  Analogowa warto$¢ zadana USS na ztgczu COM
53  Czestotliwosc stata USS na zlgczu COM
54  USS na ztgczu BOP USS na ztaczu COM
55 USS na zigczu COM USS na ztgczu COM
60 Brak gtéwnej wartosci zadanej CB na ztagczu COM (np. PROFIBUS)
61  Wartos¢ zadana MOP CB na ztaczu COM (np. PROFIBUS)
62  Analogowa warto$¢ zadana CB na ztagczu COM (np. PROFIBUS)
63  Czestotliwos¢ stata CB na ztagczu COM (np. PROFIBUS)
64  USS na zlgczu BOP CB na ztaczu COM (np. PROFIBUS)
66  CB na zlgczu COM (np. PROFIBUS) CB na zlagczu COM (np. PROFIBUS)
Przyktad:

Przy ustawieniu 12 wybierana jest gtéwna wartos¢ zadana (2) przez wejscie analogowe 1 ("analogowa
wartos¢ zadana") i dodatkowa warto$¢ zadana (1) przez motopotencjometr ("warto$¢ zadana MOP").

Przyktad P1000 =12 :

P1070 CI: Gtéwna warto$¢ zadana

P1000 =12 = P1070 = 755

r0755 CO: Warto$¢ ADC po skal. [4000h]

P1075 CI: Dodatkowa wart. zadana

P1000 =12 = P1075 = 1050

r1050 CO: Czest. wyjsciowa MOP
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MOP  f------ '
! Sterowanie sekwencyjne
ADC  f--a i 7 y
E E 1 Dodatkowa Y ¥
' P1000 =12
SCz E Lomommmoommed »  warto$é >
1 zadana
USS na i wi;?tgaé*ci | Regulacja
ztaczu BOP ! - zadanej > silnika
1 = owna
T e
il zadana
CBna
ztaczu COM

T\ Ostroznie:
. Zmiana parametru P1000 powoduje modyfikacje wszystkich parametréw BICO wyszczegodlnionych w
nastepujacej tabeli.
Wskazowka:
Pojedyncze cyfry oznaczajg gtéwne wartosci zadane bez dodatkowych wartosci zadanych.

Zmiana parametru P1000 powoduje zmiang parametréw BICO wyszczegdlnionych w tabeli, jak nastepuje:

P1000 = xy
y=0 y=1 y=2 y=3 y=4 y=5 y=6
0.0| 1050.0 755.0| 1024.0| 2015.1| 2018.1| 2050.1| P1070
x=0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 | P1071
0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 P1075
1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 | P1076
0.0| 1050.0 755.0| 1024.0( 2015.1| 2018.1| 2050.1| P1070
x=1 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 | P1071
1050.0 | 1050.0 | 1050.0 1050.0| 1050.0| 1050.0 | 1050.0| P1075
1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0| P1076
0.0| 1050.0 755.0| 1024.0| 2015.1| 2018.1| 2050.1| P1070
x=2 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 P1071
755.0 755.0 755.0 755.0 755.0 755.0 755.0 | P1075
1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0| P1076
2 0.0| 1050.0| 755.01| 1024.0| 2015.1| 2018.1 | 2050.1| P1070
g x=3 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 | P1071
=4 1024.0 | 1024.0| 1024.0( 1024.0| 1024.0| 1024.0| 1024.0| P1075
o 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0| P1076
0.0| 1050.0 755.0| 1024.0( 2015.1| 2018.1| 2050.1| P1070
x=4 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 | P1071
2015.1| 2015.1| 2015.1| 2015.1| 2015.1| 2015.1| 2015.1] P1075
1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0| P1076
0.0| 1050.0 755.0| 1024.0( 2015.1| 2018.1 P1070
x=5 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 P1071
2018.1 | 2018.1| 2018.1| 2018.1| 2018.1| 2018.1 P1075
1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 P1076
0.0| 1050.0 755.0 1024.0( 2015.1 2050.1 | P1070
x=6 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 | P1071
2050.1 | 2050.1 | 2050.1| 2050.1| 2050.1 2050.1 | P1075
1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0| P1076
Przyktad:
P1000=21 ? P1070=1050.0
P1071=1.0
P1075=755.0
P1076=1.0
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2.8.13 Stale czestotliwosci

P1001 Stata czestotliwosé 1 Min:  -650.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. Hz Fabr: 0.00 2
GrupaP: WART.ZAD. Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 650.00

Okresla warto$¢ zadang dla statej czestotliwosci 1 (SCZ1).

Istniejg 3 mozliwosci wyboru statych czestotliwosci:
1. Wybor bezposredni

2. Wybor bezposredni + rozkaz ZAt

3. Wybdr kodowany binarnie + rozkaz ZAL

1. Wybér bezposredni (P0701 - P0703 = 15):
- W tym trybie pracy wejscie binarne wybiera statg czestotliwos¢.
- Jesli jednoczesnie aktywnych jest wiele wejs¢, to wybrane czestotliwosci sumuja sie.
- np.SCZ1+SCZ2 + SCZ3.

2. Wybor bezposredni + rozkaz ZAt (P0701 - P0703 = 16):
Przy tym trybie wyboru state czestotliwosci sg potgczone z rozkazem ZAt.
- W tym trybie pracy wejscie binarne wybiera statg czestotliwos¢.
- Jesli jednoczesnie aktywnych jest wiele wejs¢, to wybrane czestotliwosci sumuja sie.
- np.SCZ1+SCZ2 + SCZ3.

3. Wyboér kodowany binarnie + rozkaz ZAt. (P0701 - P0O703 = 17):
- Przy uzyciu tej metody mozna wybrac do7 statych czestotliwosci.
- State czestotliwosci wybierane sa odpowiednio wg nastepujacej tabeli:

Przyktad:
Wybor kodowany binarnie :
DIN3 DIN2 DIN1

0 Hz SCZ0 0 0 0
P1001 | SCZ1 0 0 1
P1002 | SCZ2 0 1 0
P1003 | SCZ3 0 1 1
P1004 | SCz4 1 0 0
P1005 | SCZ5 1 0 1
P1006 | SCZ6 1 1 0
P1007 | SCZ7 1 1 1

Wybér bezposredni statej czestotliwosci SCZ1 z P1001 przez wejscie binarne DIN 1:

P0701 =15 lub P0701 = 99, P1020 = 722.0, P1016 = 1
P0702 = 15 lub P0702 = 99, P1021 = 722.1, P1017 = 1
P1016

P1020 1
[ DNt | {r07220 ) T

P1021 T P1001 }—>_o
IR Nies) M
L

o
.N|
w

Zaleznos¢:
Wybiera prace ze statg czestotliwoscig (przy pomocy P1000).

Przy wyborze bezposrednim wymagany jest rozkaz ZAt do startu przeksztaittnika (P0701 - P0O703 = 15).

Wskazowka:
State czestotliwosci moga by¢ wybierane przy pomocy wejs¢ binarnych i potaczone z rozkazem ZAt.
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P1002 Stata czestotliwosé 2 Min:  -650.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. Hz Fabr: 5.00 2
GrupaP: WART.ZAD. Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 650.00
Okresla warto$¢ zadang dla statej czestotliwosci 2 (SCZ2).
Szczegoly:
Patrz parametr P1001 (stata czestotliwos¢ 1).
P1003 Stata czestotliwos¢ 3 Min:  -650.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. Hz Fabr: 10.00 2
GrupaP: WART.ZAD. Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 650.00
Okresla warto$¢ zadang dla statej czestotliwosci 3 (SCZ3).
Szczegoly:
Patrz parametr P1001 (stata czestotliwo$¢ 1).
P1004 Stata czestotliwos¢ 4 Min:  -650.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. Hz Fabr: 15.00 2
GrupaP: WART.ZAD. Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 650.00
Okresla warto$¢ zadang dla statej czestotliwosci 4 (SCZ4).
Szczegoly:
Patrz parametr P1001 (stata czestotliwos¢ 1).
P1005 Stata czestotliwos¢ 5 Min:  -650.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. Hz Fabr: 20.00 2
GrupaP: WART.ZAD. Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 650.00
Okresla warto$¢ zadang dla statej czestotliwosci 5 (SCZ5).
Szczegoly:
Patrz parametr P1001 (stata czestotliwo$¢ 1).
P1006 Stata czestotliwos¢ 6 Min:  -650.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. Hz Fabr: 25.00 2
GrupaP: WART.ZAD. Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 650.00
Okresla warto$¢ zadang dla statej czestotliwosci 6 (SCZ6).
Szczegoly:
Patrz parametr P1001 (stata czestotliwo$¢ 1).
P1007 Stata czestotliwos¢ 7 Min:  -650.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. Hz Fabr: 30.00 2
GrupaP: WART.ZAD. Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 650.00
Okresla warto$¢ zadang dla statej czestotliwosci 7 (SCZ7).
Szczegoly:
Patrz parametr P1001 (stata czestotliwos¢ 1).
P1016 Tryb stalej czestotliwosci - Bit 0 Min: 1 Poziom
StatU: UG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 1 3
GrupaP: WART.ZAD. Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 3

State czestotliwosci moga by¢ wybierane przez trzy rézne metody. Parametr P1016 okresla metode wyboru

dla bitu 0.

Mozliwe ustawienia:

1 Wybér bezposredni
2 Wybor bezposredni + rozkaz ZAt
3 Wybor kodowany binarnie + rozkaz ZAt

Szczegoly:
Sposéb uzycia statych czestotliwo$ci zostat opisany w tabeli w P1001 (Stata czestotliwos$¢ 1).

P1017

Tryb stalej czestotliwosci - Bit 1
StatU: uG Typ danych: U16 Jedn. -
GrupaP: WART.ZAD. Aktywny: Po potw. SU: Nie

Min:
Fabr:
Max:

1
1
3

Poziom

3

State czestotliwosci moga by¢ wybierane przez trzy rézne metody. Parametr P1017 okresla metode wyboru

dla bitu 1.

Mozliwe ustawienia:

1 Wybér bezposredni
2 Wybor bezposredni + rozkaz ZAt
3 Wybor kodowany binarnie + rozkaz ZAt

Szczegotly:
Sposob uzycia statych czestotliwosci zostat opisany w tabeli w P1001 (Stata czestotliwos¢ 1).
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P1018 Tryb statej czestotliwosci - Bit 2 Min: 1 Poziom
StatU: uG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 1 3
GrupaP: WART.ZAD. Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 3

State czestotliwosci moga by¢ wybierane przez trzy rézne metody. Parametr P1018 okresla metode wyboru
dla bitu 2.
Mozliwe ustawienia:
1 Wybdr bezposredni
2 Wybor bezposredni + rozkaz ZAtL
3 Wybor kodowany binarnie + rozkaz ZAt

Szczegoly:
Sposoéb uzycia statych czestotliwosci zostat opisany w tabeli w P1001 (Stata czestotliwo$¢ 1).
P1020 Bl: Wybor statej czestotliwosci - Bit 0 Min:  0:0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 0:0 3
GrupaP: ROZKAZY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0

Okresla zrodio, przy pomocy ktérego nastepuje wybor statej czestotliwosci.
Najczestsze ustawienia:

P1020 = 722.0 ==> Wejscie binarne 1
P1021 = 722.1 ==> Wejscie binarne 2
P1022 = 722.2 ==>Wejscie binarne 3
Zaleznos¢:
Dostep mozliwy tylko przy P0701 - P0703 = 99 (funkcja wejscia binarnego = BICO).
P1021 Bl: Wybor statej czestotliwosci - Bit 1 Min:  0:0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 0:0 3
GrupaP: ROZKAZY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0
Okresla zrodto, przy pomocy ktérego nastepuje wybor statej czestotliwosci.
Zaleznos¢:
Dostep mozliwy tylko przy P0O701 - PO703 = 99 (funkcja wejscia binarnego = BICO).
Szczegoly:
Najczesciej wybierane ustawienia mozna znalez¢ w P1020 (wybor statej czestotliwosci - Bit 0).
P1022 Bl: Wybor statej czestotliwosci - Bit 2 Min:  0:0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 0:0 3
GrupaP: ROZKAZY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0
Okresla zrodto, przy pomocy ktérego nastepuje wybor statej czestotliwosci.
Zaleznos¢:
Dostep mozliwy tylko przy P0O701 - PO703 = 99 (funkcja wejscia binarnego = BICO).
Szczegoly:
Najczesciej wybierane ustawienia mozna znalez¢ w P1020 (wybor statej czestotliwosci - Bit 0).
r1024 CO: Aktualna stata czestotliwosé Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. Hz Fabr: - 3
GrupaP: WART.ZAD. Max: -

Wyswietla sume wybranych statych czestotliwosci.
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2.8.14 Motopotencjometr (MOP)

P1031

Pamie¢ wartosci zadanej motopotencjometru Min: 0
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0
GrupaP: WART.ZAD. Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 1

Poziom

2

Zapamiegtuje ostatnig warto$¢ zadang motopotencjometru (MOP), ktéra byta aktywna przed rozkazem WYL

lub wytgczeniem.

Mozliwe ustawienia:

0 Warto$¢ zadana motopotencjometru nie jest zapamietywana
1 Warto$¢ zadana motopotencjometru jest zapamietywana w P1040

Wskazowka:
Przy nastepnym rozkazie ZAt. warto$¢ zadana motopotencjometru jest wartoscig zapisang w parametrze

P1040 (warto$¢ zadana MOP).

P1032

Blokada ujemnej wartosci zadanej MOP Min: 0
StatU: uG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 1
GrupaP: WART.ZAD. Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 1

Poziom

2

Blokuje ujemne wartos$ci zadane na wyjsciu motopotencjometru r1050.

Mozliwe ustawienia:

0 Dozwolone ujemne wartosci zadane MOP
1 Zabronione ujemne wartosci zadane MOP

Wskazowka:
Parametr 1032 nie wptywa na funkcje zmiany kierunku obrotéw (np. przycisk zmiany kierunku obrotéw na

panelu BOP przy P0700 = 1). Zmiana kierunku obrotéw w kanale wartosci zadanej nie moze byé
wyeliminowana przez parametr P1110.

P1035

Bl: Wybor dla motopotencjometru - Wyzej Min:  0:0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 19:13 3
GrupaP: ROZKAZY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0

Okresla zrodio dla zwiekszania warto$ci zadanej motopotencjometru.

Najczestsze ustawienia:

722.0 = Wejscie binarne 1 (P0701 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
7221 = Wejscie binarne 2 (P0702 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.2 = Wejscie binarne 3 (P0703 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.3 = Wejscie binarne 4 (przez wejscie analogowe, P0704 musi by¢ ustawione na 99)
19.0 = Przycisk MOP wyzej na panelu BOP
P1036 Bl: Wybor dla motopotencjometru - Nizej Min:  0:0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 19:14 3
GrupaP: ROZKAZY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0

Okresla zrodio dla zmniejszania wartosci zadanej motopotencjometru.

Najczestsze ustawienia:

722.0 = Wejscie binarne 1 (P0701 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
7221 = Wejscie binarne 2 (P0702 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.2 = Wejscie binarne 3 (P0703 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.3 = Wejscie binarne 4 (przez wejscie analogowe, P0704 musi by¢ ustawione na 99)
19.E = Przycisk MOP nizej na panelu BOP.

P1040 Wartos¢ zadana motopotencjometru Min:  -650.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. Hz Fabr: 5.00 2
GrupaP: WART.ZAD. Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 650.00
Okresla warto$¢ zadang dla motopotencjometru (przy P1000 = 1).

Wskazowka:

Przy wyborze motopotencjometru jako gtéwnej lub dodatkowej wartosci zadanej zmiana kierunku obrotéw

jest standardowo zablokowana przez P1032 (blokada ujemnej wartosci zadanej MOP).

Dla ponownego zwolnienia zmiany kierunku ustawi¢ P1032 = 0.
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r1050

74

CO: Czestotliwos¢ wyjsciowa motopotencjometru Min: Poziom
Typ danych: Float Jedn. Hz Fabr: 3
GrupaP: WART.ZAD. Max:
Wyswietla aktualng czestotliwo$¢ wyjsciowa motopotencjometru w [Hz].
-~ nqn
[Fosa0___| o »
DI t
BOP nqn
055 ma o >
zBOP |2 ] t
nqn
USS na
z. COM "o" >
CB na . Y Y Y Y Y Y Y Y
z. COM f4
P1082
P1080 / \\
/ N -
/ N AN / .
-—> PN / t
P1120 P1121 \ /
-P1080 /
/\ - _L/ fakt
r1050
-P1082
Mozliwe ustawienie parametrow dla wyboru MOP:
Wybor MOP wyzej MOP nizej
P0719 =0, P0O700 = 2, P1000 = 1 P0702 = 13 P0703 = 14
DIN lub (DIN2) (DIN3)
P0719 =1, P0700 = 2
P0719 =0, P070t(>) =1,P1000=1
BOP P0719 =1, P0700 =1 Przycisk Wyzej Przycisk Nizej
Iib
P0719 =11
P0719 =0, POTOt()) =4,P1000=1
u
usggg 2. P0719 = 1, PO700 = 4 Stowo ster. USS | Stowo ster. USS
lub r2032 Bit13 r2032 Bit14
P0719 = 41
P0719 =0, P070t(>) 5,P1000=1
usgg; 2 po719=1, P0O700 =5 Stowo ster. USS | Stowo ster. USS
lib r2036 Bit13 r2036 Bit14
P0719 =51
P0719 = 0, P0700 = 6, P1000 = 1
CB np. lub
Profibus P0719=1, P0700 = 6 Stowo ster. CB Stowo ster. CB
lub r2090 Bit13 r2090 Bit14
P0719 =61
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2.8.15 Petzanie (JOG)

P1055 Bl: Wybo6r JOG w prawo Min:  0:0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 0:0 3
GrupaP: ROZKAZY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0

Okresla zrodio rozkazu JOG w prawo (petzanie w prawo).
Najczestsze ustawienia:

722.0 = Wejscie binarne 1 (P0701 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.1 = Wejscie binarne 2 (P0702 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.2 = Wejscie binarne 3 (P0703 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.3 = Wejscie binarne 4 (przez wejscie analogowe, P0704 musi by¢ ustawione na 99)
19.8 = JOG w prawo przez BOP
Zaleznos¢:

Aktywne tylko, gdy P0719 <10. Patrz parametr P0719 (wybor zrédta rozkazéw/ wartosci zadanej).

P1056 Bl: Wybor JOG w lewo Min:  0:0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 0:0 3
GrupaP: ROZKAzZY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0

Okresla zrodio rozkazu JOG w lewo (petzanie w lewo).
Najczestsze ustawienia:

722.0 = Wejscie binarne 1 (P0701 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.1 = Wejscie binarne 2 (P0702 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.2 = Wejscie binarne 3 (P0703 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.3 = Wejscie binarne 4 (przez wejscie analogowe, P0704 musi by¢ ustawione na 99)

19.9 = JOG w lewo przez BOP

Zaleznos¢:
Aktywne tylko, gdy P0719 <10. Patrz parametr P0719 (wybor zrodta rozkazéw/ wartosci zadane;).
P1058 Czestotliwos¢ JOG w prawo Min:  0.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. Hz Fabr: 5.00 2
GrupaP: WART.ZAD. Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 650.00

W trybie petzania (JOG) silnik zasilany jest ze zdefiniowang tu czestotliwoscia. Pefzanie (JOG) jest
wyzwalane poziomem, co umozliwia inkrementalng prace silnika. Wysterowanie nastepuje przez panel BOP
lub przez jednostke zewnetrzng, ktéra jest potaczona z przeksztattnikiem przez wejscia binarne, protokét

USS itd.
Jesli wybrano JOG w prawo (petzanie w prawo), to parametr ten okresla czestotliwos¢ z jakg wysterowany
bedzie silnik.
A0923 A0923
nq
DIN JOG w prawo t
"or >
0
BOP
USS na "
7. BOP JOG w lewo t
0" >
USS na
z. COM
CBna f4
z. COM P1058
| t
P1059
o - o —
© © © ©
= e’ 2 =
o o o o
Zaleznos¢:

P1060 i P1061 zwiekszajg lub zmniejszajg czasy ramp dla trybu JOG.
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P1059 Czestotliwos¢ JOG w lewo Min:  0.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. Hz Fabr: 5.00 2
GrupaP: WART.ZAD. Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 650.00
W trybie petzania (JOG) silnik zasilany jest ze zdefiniowang tu czestotliwoscia. Petzanie (JOG) jest
wyzwalane poziomem, co umozliwia inkrementalng prace silnika. Wysterowanie nastepuje przez panel BOP
lub przez jednostke zewnetrzna, ktdra jest potgczona z przeksztattnikiem przez wejscia binarne, protokot
USS itd.

Jesli wybrano JOG w lewo (petzanie w lewo), to parametr ten okresla czestotliwo$¢ z jaka wysterowany
bedzie silnik.

Zaleznos¢:
P1060 i P1061 zwiekszajag lub zmniejszajg czasy ramp dla trybu JOG.

P1060 Czas przyspieszania JOG Min:  0.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. s Fabr: 10.00 2
GrupaP: WART.ZAD. Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 650.00
Ustawia czas przyspieszania. Czas ten jest uzywany w trybie JOG lub przy aktywnym P1124 (wybor
czasow ramp JOG).

A
JOG
f (Hz)
A
f max 4
(P1082) P
e
P1058 =
0 >
—— t, P t(s) P1058
-« P1060 > tprzysp = P1082 -P1060
Uwaga:
Czasy ramp sg uzywane nastepujaco:
- P1060/P1061 : Praca w trybie JOG jest aktywna
- P1120/P1121 : Normalna praca (ZAL/WYL) jest aktywna
- P1060/P1061 : Normalna praca (ZAL/WYL) i P1124 sg aktywne

P1061 Czas hamowania JOG Min:  0.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. s Fabr: 10.00 2
GrupaP: WART.ZAD. Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 650.00
Ustawia czas hamowania. Czas ten jest uzywany w trybie JOG lub przy aktywnym P1124 (wybér czaséw
ramp JOG).

A
JOG
f (Hz)
A
fmax |
(P1082) ™~
~
P1058 >
° DR — Y]
s
e _ P1058 P1061
«————— P1061 ————» tham = 51082
Uwaga:
Czasy ramp sg uzywane nastepujaco:
- P1060/P1061 : Praca w trybie JOG jest aktywna
- P1120/P1121 : Normalna praca (ZAL/WYL) jest aktywna
- P1060/P1061 : Normalna praca (ZAL/WYL) i P1124 sg aktywne
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2.8.16 Kanatl wartosci zadanej

P1070 Cl: Wyboér gtéwnej wartosci zadanej Min:  0:0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 755:0 3
GrupaP: WART.ZAD. Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0
Okresla zrodio gtéwnej wartosci zadane;j.
Najczestsze ustawienia:
755 = Warto$¢ zadana wejscia analogowego
1024 = Wartos$¢ zadana statej czestotliwosci
1050 = Warto$¢ zadana motopotencjometru (warto$é zadana MOP)
P1071 Cl: Wybor skalowania gtownej wartosci zadanej Min:  0:0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 1:0 3
GrupaP: WART.ZAD. Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0
Okresla zrodio skalowania gtéwnej wartosci zadanej.
Najczestsze ustawienia:
755 = Warto$¢ zadana wejscia analogowego
1024 = Wartos$¢ zadana statej czestotliwosci
1050 = Warto$¢ zadana motopotencjometru (warto$é zadana MOP)
P1074 Bl: Blokada dodatkowej wartosci zadanej Min:  0:0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 0:0 3
GrupaP: ROZKAZY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0
Dezaktywuje dodatkowg wartos¢ zadang.
Najczestsze ustawienia:
722.0 = Wejscie binarne 1 (P0701 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.1 = Wejscie binarne 2 (P0702 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.2 = Wejscie binarne 3 (P0703 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.3 = Wejscie binarne 4 (przez wejscie analogowe, P0704 musi by¢ ustawione na 99)
P1075 Cl: Wybor dodatkowej wartosci zadanej Min:  0:0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 0:0 3
GrupaP: WART.ZAD. Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0

Okresla zrodto dodatkowej wartosci zadanej, ktéra ma by¢ uzywana dodatkowo do gtéwnej wartosci

zadanej (patrz P1070).
Najczestsze ustawienia:

755 = Warto$¢ zadana wejscia analogowego
1024 = Warto$¢ zadana statej czestotliwosci
1050 = Warto$¢ zadana motopotencjometru (warto$é zadana MOP)

P1076 Cl: Wyboér skalowania dodatkowej wartosci zadanej Min:  0:0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 1:0 3
GrupaP: WART.ZAD. Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0

Okresla zrodio skalowania dodatkowej wartosci zadanej, ktéra ma by¢ uzywana dodatkowo do gtéwnej

wartosci zadanej (patrz P1070).
Najczestsze ustawienia:
1 Skalowanie ze wspotczynnikiem 1,0 (100%)

755 = Warto$¢ zadana wejscia analogowego
1024 = Wartos$¢ zadana statej czestotliwosci
1050 = Warto$¢ zadana MOP
r1078 CO: Laczna wartos¢ zadana czestotliwosci Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. Hz Fabr: - 3
GrupaP: WART.ZAD. Max: -
Wyswietla sume gtéwnej i dodatkowej wartosci zadanej w [Hz].
r1079 CO: Wybrana wartos$¢ zadana czestotliwosci Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. Hz Fabr: - 3
GrupaP: WART.ZAD. Max: -

Wyswietla wybrang warto$¢ zadang czestotliwosci.

Wyswietlane sg nastepujace wartosci zadane czestotliwosci:
- r1078 Laczna wartos¢ zadana (gtéwna + dodatkowa)
- P1058 Czestotliwos¢ JOG w prawo
- P1059 Czestotliwos¢ JOG w lewo
Zaleznos¢:

P1055 (Bl: wybor JOG w prawo) lub P1056 (Bl: wybér JOG w lewo) okresla zrédto rozkazéw JOG w prawo

lub JOG w lewo.

Wskazowka:

P1055 =0iP1056 =0 ==> Wybrano taczng warto$¢ zadang czestotliwosci.
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P1080 Czestotliwos$¢ minimalna Min:  0.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Fabr: 0.00 1
GrupaP: WART.ZAD. Aktywny: Natychmiast SU: Tak Max: 650.00
Ustawia czestotliwo$¢ minimalng w [Hz], z ktérg pracuje silnik niezaleznie od warto$ci zadane;j
czestotliwosci. Jesli wartos$¢ zadana spadnie ponizej wartosci parametru P1080, to czestotliwo$¢ wyjsciowa
jest ustawiana na warto$¢ P1080 z uwzglednieniem znaku.
Czestotliwo$¢ minimalna P1080 przedstawia dla wszystkich zrédet wartosci zadanej czestotliwosci (np.
ADC, MOP, SCZ, USS) za wyjatkiem zrodta wartosci zadanej JOG czestotliwo$é pomijang o 0 Hz
(podobnie jak P1091). Oznacza to, ze pasmo czestotliwosci +/- P1080 bedzie optymalnie w czasie
przechodzone podczas ramp przyspieszania/hamowania. Przebywanie wewnatrz tego pasma czestotliwosci
jest niemozliwe (patrz przyktad).
Ponadto zmniejszenie aktualnej czestotliwosci f_akt ponizej czestotliwo$ci minimalnej P1080 jest
meldowane przez nastepujaca funkcje.
Przyktad:
ZAL/WYLEA
A
1
0 >t
f zad
A
P1080
>t
-P1080
f_akt
A
P1080 + P2150
P1080
>t
-P1080
-P1080 - P2150
[f_akt] > f_min
A
r0053 1
Bit02 | -t
Wskazowka:
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Ustawiona tu warto$¢ obowigzuje dla obu kierunkéw obrotow.

W okreslonych sytuacjach (np. przyspieszanie, hamowanie, ograniczenie pradu) silnik moze pracowac

ponizej czestotliwosci minimalnej.
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P1082 Czestotliwos¢ maksymalna Min:  0.00 Poziom
StatU: uG Typ danych: Float Jedn. Hz Fabr: 50.00 1
GrupaP: WART.ZAD. Aktywny: Po potw. SU: Tak Max: 650.00

Ustawia czestotliwo$¢ maksymalng w [Hz], z ktdrg pracuje silnik niezaleznie od wartosci zadanej
czestotliwosci. Oznacza to, ze istnieje ograniczenie czestotliwosci wyjsciowej, jesli warto$¢ zadana
przekroczy wartos¢ P1082. Ustawiona tu warto$¢ obowigzuje dla obu kierunkéw obrotow.

Ponadto parametr ten wptywa na funkcje meldujaca |f_akt| >= P1082 (r0052 Bit10, patrz przyktad).
Przyktad:

T_akt?
3

i
P1082

P1082 - 3 Hz 7

If_akt] ?P1082 (f_max)
A

r0052 1
Bit 10 0 » 1

Zaleznos¢:
Maksymalna czestotliwos$¢ silnika jest ograniczona poprzez czestotliwo$¢ pulsowania P1800 przez
nastepujacg charakterystyke:

P1800
2 kHz 4 kHz 6 kHz 8 -16 kHz

f P1082 | 0-133.3Hz | 0-266.6 Hz 0-400 Hz 0-650 Hz

max

Maksymalna czestotliwos¢ wyjsciowa przeksztattnika moze by¢ przekroczona, gdy aktywne sg nastepujace
funkcje:

- P1335 ?0 (Kompensacja poslizgu aktywna)
P1336 r0330

fmax(P1335) = fmax + fposi,max = P1082 + : -P0310
100 100
- P1200 ?0 (Lotny start aktywny)
r0330
fmax(P1200) = fmax + 2 - fposl,nom =P1082 + 2. ———— -P0310

Wskazowka:
Jesli uzywane sg zrodta wartosci zadane;j

- Wejscie analogowe
- USs
- CB (np. PROFIBUS)

wtedy czestotliwo$¢ zadana (w [Hz]) jest obliczana cyklicznie z procentowych lub szesnastkowych wartosci
oraz z czestotliwosci odniesienia P2000.

Jesli przyktadowo P1082 = 80 Hz, P2000 = 50 Hz, P1000 = 2 i dla wej$cia analogowego podane sg
nastepujace wartosci P0757 = 0V, P0758 = 0 %, P0759 = 10 V, P0760 = 100 %, wtedy przy wartosci na
wejsciu analogowym 10 V bedzie podawana warto$¢ zadana 50 Hz.
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P1091 Czestotliwos¢ pomijana 1 Min:  0.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. Hz Fabr: 0.00 3
GrupaP: WART.ZAD. Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 650.00
Okresla czestotliwo$¢ pomijang 1. Zapobiega efektom rezonansu mechanicznego i ttumi czestotliwosci w
zakresie +/- P1101 (szeroko$¢ pasma czestotliwosci pomijanej).
fuyi
A
______ - : % —— i — =
// A
Y, :
"""" /0 P10t
—»l ¢ Szeroko$¢ pasma
Az i czest. pomijanej
Sﬁ + > fwej
P1091
Czestotliwo$¢ pomijana
Uwaga:
Stacjonarna praca w ttumionym zakresie czestotliwosci jest niemozliwa; zakres ten jest jedynie
przechodzony (po rampie).
Jesli przyktadowo P1091 = 10 Hz i P1101 = 2 Hz, to nie jest mozliwa praca ciagta pomiedzy 10 Hz +/- 2 Hz
(tzn. pomiedzy 8 i 12 Hz).
P1092 Czestotliwos¢ pomijana 2 Min:  0.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. Hz Fabr: 0.00 3
GrupaP: WART.ZAD. Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 650.00
Okresla czestotliwos$¢ pomijang 2. Zapobiega efektom rezonansu mechanicznego i ttumi czestotliwosci w
zakresie +/- P1101 (szeroko$¢ pasma czestotliwosci pomijanej).
Szczegotly:
Patrz P1091 (czestotliwo$¢ pomijana 1).
P1093 Czestotliwos¢ pomijana 3 Min:  0.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. Hz Fabr: 0.00 3
GrupaP: WART.ZAD. Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 650.00
Okresla czestotliwos¢ pomijang 3. Zapobiega efektom rezonansu mechanicznego i ttumi czestotliwosci w
zakresie +/- P1101 (szeroko$¢ pasma czegstotliwosci pomijanej).
Szczegoly:
Patrz P1091 (czestotliwo$¢ pomijana 1).
P1094 Czestotliwos¢ pomijana 4 Min:  0.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. Hz Fabr: 0.00 3
GrupaP: WART.ZAD. Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 650.00
Okresla czestotliwo$¢ pomijang 4. Zapobiega efektom rezonansu mechanicznego i ttumi czestotliwosci w
zakresie +/- P1101 (szeroko$¢ pasma czegstotliwosci pomijanej).
Szczegoly:
Patrz P1091 (czestotliwo$¢ pomijana 1).
P1101 Szerokos$¢ pasma czestotliwosci pomijanej Min:  0.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. Hz Fabr: 2.00 3
GrupaP: WART.ZAD. Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 10.00
Okresla szerokos¢ pasma czestotliwosci [Hz], ktére jest stosowane do czestotliwosci pomijanych (P1091 -
P1094).
Szczegoly:
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Patrz P1091 (czestotliwo$¢ pomijana 1).
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P1110 Bl: Blokada ujemnej wartosci zadanej Min:  0:0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 0:0 3
GrupaP: ROZKAZY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0

Blokuje ujemne wartosci zadane i zapobiega w ten sposob zmianie kierunku obrotéw silnika w kanale
wartosci zadane;.
Najczestsze ustawienia:
0 = Blokada nieaktywna
1 = Blokada aktywna

Uwaga:

Obowigzuje:

- Jesli podana jest czestotliwo$¢ minimalna i ujemna warto$¢ zadana, to przy aktywnej blokadzie silnik
przyspieszy do czestotliwosci minimalnej w kierunku dodatnim.

- Funkcja ta nie dezaktywuje funkcji rozkazu zmiany kierunku (np. zmiana kierunku obrotéw, ZAt. w
lewo); zamiast tego rozkaz zmiany kierunku powoduje ograniczenie do dodatnich wartosci zadanych,
jak opisano powyzej.

P1110=1
A
ZAL/WYHA !
0 >t
A
Rewers
0 >t
f
A
f ,aq (r1170)
P1080 \
» \ >t
-P1080 i
: S f ,.q (r1078)

P1113 Bl: Wybor zmiany kierunku obrotow Min:  0:0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 722:1 3
GrupaP: ROZKAZY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0
Definiuje zrédto rozkazu zmiany kierunku obrotéw (rewers).

Najczestsze ustawienia:
722.0 = Wejscie binarne 1 (P0701 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.1 = Wejscie binarne 2 (P0702 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.2 = Wejscie binarne 3 (P0703 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
19.B = Zmiana kierunku obrotéw przez panel obstugi BOP

Zaleznos¢:
Aktywne tylko, gdy P0719 <10. Patrz parametr PO719 (wybor zrédta rozkazéw/ wartosci zadanej).

r1114 CO: Wartos¢ zadana po bloku zmiany kierunku Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. Hz Fabr: - 3

GrupaP: WART.ZAD. Max: -

Wyswietla czestotliwo$¢ zadang po bloku funkcyjnym zmiany kierunku obrotéw.
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2.8.17 Zadajnik rozruchu

r1119 CO: Wartos¢ zadana przed zadajnikiem rozruchu Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. Hz Fabr: - 3
GrupaP: WART.ZAD. Max: -
Wyswietla warto$¢ zadang przed zadajnikiem rozruchu (ZR) po modyfikacji przez inne funkcje np.
- P1110 BI: Blokada ujemnej wartosci zadanej
- P1091 - P1094 Czestotliwosci pomijane,
- P1080 Czestotliwos$¢ minimalna
- P1082 Czestotliwos¢ maksymalna
- Ograniczenia
- itp.

P1120 Czas przyspieszania Min:  0.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. s Fabr: 10.00 1
GrupaP: WART.ZAD. Aktywny: Po potw. SU: Tak Max: 650.00
Czas jaki potrzebuje silnik dla przyspieszenia od stanu zatrzymania do maksymalnej czestotliwosci silnika
(P1082), gdy nie jest uzywane zaokraglanie ramp.

f (Hz)
A
f max _
(P1082) P
e
f2 <
f1 >
e Liyep ™ ts) |f2 - f1|
- P1120 > toravsp = "p 108 * 1120
Ustawienie zbyt krétkiego czasu rampy przyspieszania moze prowadzi¢ do wytaczenia przeksztattnika
(przecigzenie pradowe).
Wskazowka:
Przy uzyciu zewnetrznego zrédta wartosci zadanej z ustawionymi juz czasami ramp (np. z PLC), optymalne
zachowanie napedu uzyskuje sie, gdy czasy ramp ustawione w P1120 i P1121 sg nieco krotsze niz czasy
ramp w PLC.
Uwaga:

Czasy ramp sg uzywane nastepujaco:

82

- P1060/P1061 : Praca w trybie JOG jest aktywna
- P1120/P1121 : Normalna praca (ZAL/WYL) jest aktywna
- P1060/P1061 : Normalna praca (ZAL/WYL) i P1124 sg aktywne
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P1121 Czas hamowania Min:  0.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. s Fabr: 10.00 1
GrupaP: WART.ZAD. Aktywny: Po potw. SU: Tak Max: 650.00

Czas jaki potrzebuje silnik dla zahamowania od maksymalnej czestotliwosci silnika (P1082) do zatrzymania,
gdy nie jest uzywane zaokraglanie ramp.

f (Hz)
A
f max L
(P1082) N
RS
f2
) P
s
e _lre-tal -P1121
-« P1121 ————» tham = 53082

Uwaga:
Ustawienie zbyt krétkiego czasu rampy hamowania moze prowadzi¢ do wytgczenia przeksztattnika
(przecigzenie pradowe (FO001) / zbyt wysokie napigcie (F0002)).

Czasy ramp sg uzywane nastepujaco:

- P1060/P1061 : Praca w trybie JOG jest aktywna

- P1120/P1121 : Normalna praca (ZAL/WYL) jest aktywna

- P1060/P1061 : Normalna praca (ZAL/WYL) i P1124 sg aktywne

P1124 Bl: Wybor czaséw ramp JOG Min:  0:0 Poziom
StatU: UG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 0:0 3
GrupaP: ROZKAZY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0

Definiuje zrédto dla przetaczenia pomiedzy czasami ramp JOG (P1060, P1061) i normalnymi czasami ramp
(P1120, P1121). Parametr ten jest wazny tylko przy normalnej pracy ZAL/WYL.
Najczestsze ustawienia:

722.0 = Wejscie binarne 1 (P0701 musi by¢ ustawione na 99, BICO)

7221 = Wejscie binarne 2 (P0702 musi by¢ ustawione na 99, BICO)

722.2 = Wejscie binarne 3 (P0703 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
Uwaga:

P1124 nie ma zadnego wptywu, jesli JOG jest aktywny. W tym przypadku obowiazujg zawsze czasy ramp
JOG (P1060, P1061).

Czasy ramp sg uzywane nastepujaco:

- P1060/P1061 : JOG jest aktywny

- P1120/P1121 : Normalna praca (ZAL/WYL) jest aktywna

- P1060/P1061 : Normalna praca (ZAL/WYL) i P1124 s aktywne
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P1130 Czas zaokraglania poczatkowego rampy przyspieszania Min: 0.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. s Fabr: 0.00 2
GrupaP: WART.ZAD. Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 40.00
Okresla czas zaokraglania poczatkowego przyspieszania w [s], jak pokazano na ponizszym diagramie.

Af
f (C
’ / D) \
i >
P1130 P1131 P1132 P1133 !
— tprzysp — D E— tham —>
Obowigzuje przy tym:
da -2 p1120> 1 (P1130 + P1131)
P1082 2
tormen = —-(P1130 + P1131) + —2-11__p1120
Pryse 2 P1082
da =22 pr121> Lp1132 + P1133)
P1082 2
tram = -(P1132 + P1133) + —12-11__p1121
2 P1082
Wskazowka:

Czasy zaokraglania sg zalecane dla zapobiegania gwattownym reakcjom i w ten sposéb unikania
szkodliwych oddziatywan na mechanike.

Uwaga:
Jesli przeksztattnik pracuje w uktadzie regulacji, to wygtadzanie ramp mogtoby spowodowac¢ znieksztatcenie
odpowiedzi przeksztattnika (czestotliwo$ci wyjsciowej) i powinno by¢ wytaczone.

P1131 Czas zaokraglania koncowego rampy przyspieszania Min:  0.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. s Fabr: 0.00 2
GrupaP: WART.ZAD. Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 40.00

Definiuje czas zaokraglania na koncu rampy przyspieszania, jak pokazano w P1130.

Wskazowka:
Czasy zaokraglania sg zalecane dla zapobiegania gwattownym reakcjom i w ten sposéb unikania
szkodliwych oddziatywan na mechanike.

Uwaga:
Jesli przeksztaitnik pracuje w uktadzie regulacji, to wygtadzanie ramp mogtoby spowodowac znieksztatcenie
odpowiedzi przeksztattnika (czestotliwo$ci wyjsciowej) i powinno by¢ wytaczone.

P1132 Czas zaokraglania poczatkowego rampy hamowania Min:  0.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. s Fabr: 0.00 2
GrupaP: WART.ZAD. Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 40.00

Definiuje czas zaokraglania na poczatku rampy hamowania, jak pokazano w P1130.

Wskazowka:
Czasy zaokraglania sg zalecane dla zapobiegania gwattownym reakcjom i w ten sposéb unikania
szkodliwych oddziatywan na mechanike.

Uwaga:
Jesli przeksztaitnik pracuje w uktadzie regulacji, to wygtadzanie ramp mogtoby spowodowac znieksztatcenie
odpowiedzi przeksztattnika (czestotliwosci wyjsciowej) i powinno by¢ wytgczone.

P1133 Czas zaokraglania koncowego rampy hamowania Min:  0.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. s Fabr: 0.00 2
GrupaP: WART.ZAD. Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 40.00

Definiuje czas zaokraglania na koncu rampy hamowania, jak pokazano w P1130..

Wskazowka:
Czasy zaokraglania sa zalecane dla zapobiegania gwattownym reakcjom i w ten sposéb unikania
szkodliwych oddziatywan na mechanike.

Uwaga:
Jesli przeksztattnik pracuje w uktadzie regulacji, to wygtadzanie ramp mogtoby spowodowac¢ znieksztatcenie
odpowiedzi przeksztattnika (czestotliwosci wyjsciowej) i powinno by¢ wytgczone.
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P1134 Typ zaokraglania Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0 2
GrupaP: WART.ZAD. Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 1

Definiuje zaokraglanie, ktére bedzie wykonywane podczas procesu przyspieszana lub hamowania (np.
nowa warto$¢ zadana, rozkaz WY£1, WYL3, zmiana kierunku obrotéw).

Zaokraglanie jest wykonywane, gdy naped jest w fazie przyspieszania lub hamowania i

- P1134=0,

- P1132 > 0 (czas zaokraglania poczatkowego rampy hamowania lub P1133 > 0 (czas zaokraglania
koncowego rampy hamowania ),

- Nie osiggnieto jeszcze wartosci zadane;j.

P1132>0,P1133>0
f

A Wartos¢ zadana osiggnigta

fzad
Wartos¢ zadana nie osiaggnieta
P1134=0 r-\
\ \ >t
> e > >
P1132 P1133 P1132 P1133
f
A
Wartos$¢ zadana osiggnigta
fzad
Wartos¢ zadana nie osiggnieta
P1134 =1
\= \= > t
<4 ] P
A P1132 P1133 P1133
ZAL
WYL1 -t

Mozliwe ustawienia:
0 Ciagte zaokraglanie
1 Nieciagte zaokraglanie
Zaleznos¢:
Przy P1134 =0i P1132 = P1133 = 0 nie nastepuje zaokraglanie.
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P1135 Czas szybkiego hamowania WYL3 Min:  0.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. s Fabr: 5.00 2
GrupaP: WART.ZAD. Aktywny: Po potw. SU: Tak Max: 650.00
Definiuje czas rampy hamowania od czestotliwosci maksymalnej do zatrzymania dla rozkazu WY+3.
A
WYL3
>t
f
A \
f max Y f akt,silnik
(P1082)
f2 = > <
P2168 f
akt,przekszt.
T TN
/
P2167 ¢ \
|
0 l\ Sty t
—— \-— ;
P2168° " N __ P | f2]
i thamwvts == tham,wyes =P1135- P1082
«— P1135 >
r0052 Bit02
A
Praca
Anulacja
impulsow >t
Wskazowka:
Czas ten moze by¢ przekroczony, gdy zostanie osiggniete maksymalne napigcie obwodu posredniego.
P1140 Bl: Wybor zwolnienia zadajnika rozruchu ZR Min:  0:0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 1:0 4
GrupaP: ROZKAZY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0
Definiuje zrodto rozkazu aktywujacego zadajnik rozruchu (ZR: zadajnik rozruchu). Jesli sygnat zrodta
rozkazowego = 0, to wyjscie ZR zostanie natychmiast ustawione na 0
P1141 Bl: Wybor startu zadajnika rozruchu ZR Min:  0:0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 1:0 4
GrupaP: ROZKAZY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0
Definiuje zrédto rozkazu startu zadajnika rozruchu (ZR). Jesli sygnat zrédta rozkazowego = 0, to wyjscie
zadajnika rozruchu utrzymuje swojg aktualng wartosc¢.
P1142 Bl: Wybor zwolnienia wartosci zadanej ZR Min:  0:0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 1:0 4
GrupaP: ROZKAZY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0
Definiuje zrédto rozkazu zwolnienia wartos$ci zadanej zadajnika rozruchu (ZR). Jesli sygnat zrodta
rozkazowego = 0, to wejscie ZR jest ustawiane na 0 i wyjscie ZR zjezdza na 0
r1170 CO: Wartos¢ zadana po zadajniku rozruchu ZR Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. Hz Fabr: - 3
GrupaP: WART.ZAD. Max: -

86

Wyswietla taczng warto$¢ zadang czestotliwosci po zadajniku rozruchu (ZR).
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2.8.18 Lotny start

P1200 Lotny start Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0 2
GrupaP: FUNKCJE Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 6

Lotny start umozliwia zataczenie przeksztattnika przy wirujgcym silniku. Czestotliwo$é wyjsciowa
przeksztaitnika jest szybko zwigkszana tak dtugo, az zostanie znaleziona aktualna czestotliwo$¢ silnika.
Nastepnie silnik przyspiesza dalej z normalnym czasem rampy az do wartosci zadane;j.

(fmax + 2fpos'|izg znam) X X L.
A "Przyspieszanie do wartosci

zadanej wg normalnej rampy"
fwyj
P1202
| wyj
!
| :
i :
:
i !
i !
: |
! i
I dc }
; : >
! i
- =1 - : wg charakterystyki
Un 1 : i it
| :
i :
'I |
. ; '
Uwyj - T >
—p |<_ —_—

predkos¢ silnika znaleziona

Mozliwe ustawienia:
0 Lotny start jest wytagczony
Lotny start jest zawsze aktywny, start w kierunku wartosci zadanej
Lotny start jest aktywny przy zataczaniu zasilania, btedzie, start w kierunku wartosci zadanej
Lotny start jest aktywny przy btedzie, WYL2, start w kierunku wartosci zadanej
Lotny start jest zawsze aktywny, tylko w kierunku wartos$ci zadanej
Lotny start jest aktywny przy zataczaniu zasilania, btedzie, WYL2, tylko w kierunku wartosci zadanej
Lotny start jest aktywny przy, btedzie, WYt.2, tylko w kierunku warto$ci zadanej
Wskazowka:
Uzyteczne przy silnikach, ktérych obcigzenie wykazuje wysoki moment bezwtadnosci.

OO WN =

Przy ustawieniach 1 do 3 nastepuje przeszukiwanie w obu kierunkach.
Przy ustawieniach 4 do 6 nastepuje przeszukiwanie tyko w kierunku wartosci zadanej.

Uwaga:
Funkcja lotnego startu musi by¢ uzyta w przypadkach, w ktérych silnik moze sie jeszcze obraca¢ (np. po
krétkim zaniku zasilania) lub jest napedzany przez obciazenie. W przeciwnym przypadku dojdzie do
wytgczenia z powodu przecigzenia pradowego.
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P1202 Prad silnika: Lotny start Min: 10 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. % Fabr: 100 3
GrupaP: FUNKCJE Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 200
Definiuje prad przeszukiwania, ktéry jest uzywany podczas lotnego startu.

Wartos¢ jest odniesiona w [%] do pradu znamionowego silnika (P0305).

Wskazowka:
Zmniejszenie pradu przeszukiwania moze poprawi¢ zachowanie lotnego startu, jesli bezwtadnos$¢ systemu
nie jest bardzo wysoka.

P1203 Szybkos¢ przeszukiwania: Lotny start Min: 10 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. % Fabr: 100 3
GrupaP: FUNKCJE Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 200
Ustawia wspétczynnik, z jakim jest zmieniana czestotliwo$¢ wyjsciowa podczas lotnego startu w celu
zsynchronizowania do wirujgcego silnika. Warto$¢ ta wprowadzana jest w [%] i definiuje odwrotno$¢ skoku
poczatkowego krzywej przeszukiwania (patrz diagram). Parametr P1203 wptywa tym samym na czas, jaki
jest potrzebny do szukania czestotliwosci silnika.

A |
1 fmax+2fpoél,znam =P1082 +2‘@-P0310
) 100
|
|
|
|
|
|
|
|
: fszukania
|
|
|
|
|
fsilnik |
| \ >
|
| \ t
o 0,
P1203 [%] = At [ms] . fposl, znam [Hz] 2[%] = Af= 2[%] . r0330 .P0310
Af [Hz] 1[ms] P1203 [%] 100
Czas szukania jest czasem uzywanym dla przeszukania wszystkich czestotliwosci pomiedzy czestotliwoscig
maksymalng P1082 + 2 x f_poslizg do 0 Hz.
Przy P1203 = 100 % uzyskuje sie zmiane czestotliwosci o 2 % poslizgu znamionowego / [ms].
Przy P1203 = 200 % uzyskuje sie zmiang czestotliwosci 0 1 % poslizgu znamionowego / [ms].
Przyktad:
Dla silnika o danych 50 Hz, 1350 obr./min., 100 % datoby w rezultacie maksymalny czas szukania 600 ms.
Jesli silnik wiruje, to czestotliwos¢ silnika zostanie znaleziona w krétszym czasie.
Wskazowka:
Wyzsza wartos¢ szybkosci przeszukiwania prowadzi do ptaskiej krzywej przeszukiwania i w ten sposéb do
dluzszego czasu szukania. Nizsza warto$¢ powoduje efekt odwrotny.
r1204 Stowo stanu: Lotny start Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 4

GrupaP: FUNKCJE Max: -

Parametr bitowy dla sprawdzania i kontroli stanéw podczas szukania, jesli wybrano tryb sterowania U/f

(patrz P1300).

Pola bitowe:

Bit0O0 Wstrzykiwanie pradu OK 0 NIE 1 TAK

Bit00 Wstrzykiwanie pradu nie OK 0 NIE 1 TAK

Bit02 Napiecie zredukowane 0 NIE 1 TAK

Bit03 Filtr narastania wystartowany 0 NIE 1 TAK

Bit04 Prad ponizej progu zadzialania 0 NIE 1 TAK

Bit05 Minimum pradu 0 NIE 1 TAK

Bit07 Predko$¢ nie znaleziona 0 NIE 1 TAK
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2.8.19 Automatyczny ponowny rozruch

P1210 Automatyczny ponowny rozruch Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 1 2
GrupaP: FUNKCJE Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 6

Konfiguruje automatyke ponownego zataczenia.
Mozliwe ustawienia:
0 Zablokowane

1 Kwitowanie btedu po zatgczeniu zasilania, P1211 zablokowany

2 Ponowny rozruch po zaniku zasilania, P1211 zablokowany

3 Ponowny rozruch po spadku napiecia zasilania lub btedzie = P1211 zwolniony

4 Ponowny rozruch po spadku napiecia zasilania, P1211 zwolniony

5 Ponowny rozruch po zaniku zasilania i btedzie P1211 zablokowany

6 Ponowny rozruch po spadku/zaniku nap. zas. lub btedzie P1211 zablokowany
Zaleznos¢:

Automatyka ponownego zatgczenia wymaga ciggtego rozkazu ZAt przez przewdd wejscia binarnego.

'\ Ostroznie:
. Przy P1210 > 2 moze nastgpi¢ automatyczny ponowny rozruch silnika bez przetgczania rozkazu ZAt!
Uwaga:
Jako ,spadek napiecia zasilania” okreslana jest sytuacja, w ktérej zostanie przerwane zasilanie i
natychmiast ponownie podane, zanim zgasnie wyswietlacz panela BOP (jesli zainstalowany). Jest to bardzo
krétkie przerwanie zasilania, przy ktérym obwod posredni nie zostanie catkowicie roztadowany.

Jako ,zanik zasilania” okreslana jest sytuacja, w ktérej zgasnie wyswietlacz (jest to dluzsza przerwa
zasilania, przy ktérej obwoéd posredni zostanie catkowicie roztadowany), zanim powréci zasilanie.

P1210 = 0:
Automatyka ponownego zatgczenia jest nieaktywna.

P1210 =1:

Przeksztaitnik kwituje btad (kasuje), tzn. btad jest kasowany przez przeksztaitnik, zaraz po ponownym
podaniu napiecia zasilania. Oznacza to, ze przeksztattnik musi by¢ catkowicie pozbawiony zasilania.
Obnizenie napigcia zasilania nie jest wystarczajace. Przeksztattnik bedzie pracowat ponownie dopiero po
przetaczeniu rozkazu ZAL.

P1210 = 2:
Przeksztattnik kwituje btgd FO003 przy zataczeniu po zaniku zasilania i przeprowadza ponowny rozruch
napedu. Rozkaz ZAt. musi by¢ podany przez wejscie binarne (DIN).

P1210 = 3:

Przy tym ustawieniu wazne jest, ze ponowny rozruch napedu jest przeprowadzony tylko wtedy, jesli
wczesniej znajdowat sie w stanie PRACA, gdy wystapit btad (FO003). Przeksztattnik kwituje btad i
przeprowadza ponowny rozruch napedu po zaniku zasilania lub obnizeniu napiecia zasilania. Rozkaz ZAt
musi by¢ podany przez wejscie binarne (DIN).

P1210 = 4:

Przy tym ustawieniu wazne jest, ze ponowny rozruch napedu jest przeprowadzony tylko wtedy, jesli
wczesniej znajdowat sie w stanie PRACA, gdy wystapit btad (FO003 itd.). Przeksztattnik kwituje btad i
przeprowadza ponowny rozruch napedu po zaniku zasilania lub obnizeniu napiecia zasilania. Rozkaz ZAt
musi by¢ podany przez wejscie binarne (DIN).

P1210 = 5:
Przeksztattnik kwituje btedy FO003 itd. przy rozruchu po zaniku zasilania i przeprowadza ponowny rozruch
napedu. Rozkaz ZAt musi byé podany przez wejscie binarne (DIN).

P1210 = 6:

Przeksztattnik kwituje btedy FO003 itd. przy rozruchu po zaniku zasilania lub obnizeniu napigcia zasilania i
przeprowadza ponowny rozruch napedu. Rozkaz ZAt. musi by¢ podany przez wejscie binarne (DIN). Jesli
wartos¢ jest ustawiona na 6, to natychmiast przeprowadzany jest ponowny rozruch silnika.

W nastepujacej tabeli znajduje sie przeglad parametru P1210 i przynaleznych funkcji.
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P1210

ZAt zawsze aktywny (ciagle)

ZAL w stanie beznapieciowym

Biad F0003 przy

Zanik napiecia

Spadek napiecia

Wszystkie inne bledy przy

Zanik napiecia

Spadek napiecia|

Wsz. btedy przy
zaniku napiecia

Brak btedu przy
zaniku napigcia

Kwitowanie btedu

Kwitowanie btedu

Kwitowanie btedu

Kwitowanie btedu
+

Ponowny rozruch

Ponowny rozruch

Kwitowanie btedu
+

Ponowny rozruch

Kwitowanie btedu
+

Ponowny rozruch

Kwitowanie btedu
+

Ponowny rozruch

Kwitowanie btedu
+

Ponowny rozruch

Kwitowanie btedu
+

Ponowny rozruch

Kwitowanie btedu
+

Ponowny rozruch

Kwitowanie btedu
+

Ponowny rozruch

Kwitowanie btedu
+

Ponowny rozruch

Kwitowanie btedu
+

Ponowny rozruch

Kwitowanie btedu
+

Ponowny rozruch

Ponowny rozruch

Kwitowanie btedu
+

Ponowny rozruch

Kwitowanie btedu
+

Ponowny rozruch

Kwitowanie btedu
+

Ponowny rozruch

Kwitowanie btedu
+

Ponowny rozruch

Kwitowanie btedu
+

Ponowny rozruch

Ponowny rozruch

Funkcja lotnego startu musi by¢ uzyta w przypadkach, w ktérych silnik jeszcze sie obraca (np. po krétkiej
przerwie zasilania) lub jest napedzany przez obcigzenie (P1200).

P1211

90

Liczba prob ponownego rozruchu Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 3 3
GrupaP: FUNKCJE Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 10

Okresla ilo$¢ prob ponownego startu podejmowanych przez przeksztattnik, gdy aktywny jest automatyczny
ponowny rozruch P1210.
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2.8.20 Hamulec trzymajacy silnika

P1215 Zwolnienie hamulca trzymajacego silnika Min: 0 Poziom
StatU: G Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0 2
GrupaP: FUNKCJE Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 1

Aktywuje/dezaktywuje hamulec trzymajacy silnika. Mozliwe jest rowniez przetaczenie przekaznikow w
punktach 1 i 2, aby sterowaé hamulcem (jesli zaprogramowane jest P0731 = 52.C).

ZAL | WYL1/WYL3:
ZAL T
WYL1/WYL3 -t
Zakonczone
magnesowanie
r0056 Bit04 -t
- —P
P0346
TA Y Y A
fmin
(P1080)
-t
P P
0052 P1216 P1217
r
Bit12 1A Younkt 1 Younkt 2
0 -t
ZAL | WYL2:
WYL2
Nieaktywny
Aktywny Pt
ZAL T
WYL1/WYL3 -t
Zakonczone
magnesowanie
r0056 Bit04 Pt
- —P]
f A P0346  J  J
fmin
(P1080)
-t
]
0052 P1216 v
r
Bit12 1 A V
0 -t

Mozliwe ustawienia:
0 Hamulec trzymajacy silnika zablokowany
1 Hamulec trzymajacy silnika zwolniony

T\ Ostroznie:
. Niedozwolone jest zastosowanie hamulca trzymajacego jako hamulca roboczego, poniewaz zasadniczo jest
on zaprojektowany dla ograniczone;j ilosci hamowan awaryjnych.
Wskazowka:
Przekaznik wyj$ciowy otwiera sie¢ w punkcie 1, jesli jest uaktywniony przy pomocy P0731 (funkcja wyjscia
binarnego), i zamyka sie w punkcie 2.

Typowa wartoscig czestotliwosci minimalnej P1080 dla hamulca silnika jest czestotliwo$¢ poslizgu silnika.
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P1216 Opobznienie zwolnienia hamulca trzymajacego Min: 0.0 Poziom
StatU: G Typ danych: Float Jedn. s Fabr: 1.0 2
GrupaP: FUNKCJE Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 20.0

Definiuje okres czasu, podczas ktérego przeksztattnik pracuje z czestotliwo$cig minimalng P1080 zanim
przyspieszy w punkcie 1 (jak pokazano w P1215 — aktywacja hamulca trzymajacego). Przy tym profilu
przeksztaltnik startuje z czestotliwo$cig minimalng P1080, tzn. bez rampy.

Wskazowka:
Typowa wartoscig czestotliwosci minimalnej P1080 dla tego typu zastosowan jest czestotliwo$¢ poslizgu
silnika.

Znamionowg czestotliwosé poslizgu mozna obliczy¢ z ponizszego wzoru:

-fn

-P0310=

fpos’I[HZ] _ F?S?)O Nsyn —Nn

Nsyn

Uwaga:
Jesli uzyte jest utrzymywanie silnika przy okreslonej czestotliwosci przeciw hamulcowi mechanicznemu,
(tzn. jesli uzyty jest przekaznik wyjsciowy dla sterowania hamulca mechanicznego), wazne jest, zeby
czestotliwos¢ minimalna P1080 < 5 Hz; w innym przypadku moze wystgpic¢ zbyt duze natezenie pradu i
przeksztattnik wytaczy sie z powodu przecigzenia pragdowego.

Szczegoly:
Patrz diagram P1215 (aktywacja hamulca trzymajacego)
P1217 Czas trzymania hamulca po rampie hamowania Min: 0.0 Poziom
StatU: G Typ danych: Float Jedn. s Fabr: 1.0 2
GrupaP: FUNKCJE Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 20.0

Definiuje czas, podczas ktérego przeksztattnik pracuje z czestotliwoscig minimalng (P1080), po hamowaniu
wedtug rampy za punktem 2.

Szczegoly:
Patrz diagram P1215 (aktywacja hamulca trzymajacego)
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2.8.21 Hamowanie DC

P1230 Bl: Zwolnienie hamowania DC Min:  0:0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 0:0 3
GrupaP: ROZKAZY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0

Umozliwia hamowanie pradem statym przez sygnat pochodzacy z zewnetrznego Zrddta. Funkcja pozostaje
aktywna dopoki aktywny jest zewnetrzny sygnat wejsciowy.

Hamowanie pradem statym powoduje szybkie zatrzymanie silnika przez podanie pradu statego (zasilanie
pradem statym wywotuje réwniez stacjonarny moment hamowania).

Gdy sygnat hamowania pradem statym jest uaktywniony, wtedy impulsy wyj$ciowe przeksztattnika zostajg
zablokowane, a prad staty zostanie podany dopiero, gdy silnik zostanie wystarczajgco rozmagnesowany.

B:Ham.DC A

1
0 -
Y Y t
ltl A A _zad
* s
Hamowanie DC
A ~
f_akt
|
</ > t
i P0347

i ATAT .
L

Aktywne hamowanie DC

r0053 1
BitOO >

Wskazéwka: Hamowanie DC mozna uaktywni¢ w stanach pracy r0002 =1, 4,5
Najczestsze ustawienia:

722.0 = Wejscie binarne 1 (P0701 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.1 = Wejscie binarne 2 (P0702 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.2 = Wejscie binarne 3 (P0703 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.3 = Wejscie binarne 4 (przez wejscie analogowe, P0704 musi by¢ ustawione na 99)

T\ Ostroznie:
. Przy hamowaniu DC energia kinetyczna silnika przeksztatcana jest na straty cieplne w silniku. Jesli stan ten
trwa zbyt dlugo, to moze doj$¢ do przegrzania napedu.

Hamowanie DC nie jest mozliwe przy stosowaniu silnikéw synchronicznych (np. P0O300 = 2).

Uwaga:
Czas opdznienia ustawiany jest w parametrze P0347 (czas rozmagnesowywania). Zbyt krétkie opdznienie
moze prowadzi¢ do wytgczen z powodu przecigzenia pradowego.

P1232 Prad hamowania DC Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. % Fabr: 100 2
GrupaP: FUNKCJE Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 250

Definiuje wysoko$c¢ pradu statego w [%] odniesiong do pradu znamionowego silnika (P0305).

1 P1232
Al ~—-P0305- ———
r0027nhampclAl 72 100%

Prad hamowania DC jest ograniczany przez r0067.
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P1233 Czas trwania hamowania DC Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. s Fabr: 0 2
GrupaP: FUNKCJE Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 250

Definiuje czas hamowania DC w sekundach po rozkazie WY1 lub WYL3.

@ ZAL -A

WYL1/WYL3 | >t
P0347
- |—
WYL2
-t
1| A Y A Y Y
P1234 Wykz
%ame DC
-t
Aktywne hamowanie DC
L0101 T I e E— R .
Bit0O :
0 ’ Pt
«— P1233 —p|
@ ZAL
WYL1/WYL3 -t
P0347
— f-——————
WYL2
Pt
it A Y A
Rampa ham.
P1234 wyt2
Hamowanie DC
\@(LZ
-t
Aktywne hamowanie DC 4
A
A
r0053 1
Bit00 >t
P1233

W czasie P1233 podawany jest prad staty okreslony w parametrze P1232.
Wartosci:

P1233=0:

Nieaktywny, hamowanie DC nastepuje po WYL1.

P1233=1-250:
Aktywny dla podanego czasu trwania.

T\ Ostroznie:
. Przy hamowaniu DC energia kinetyczna silnika przeksztatcana jest na straty cieplne w silniku. Je$li stan ten
trwa zbyt dtugo, to moze doj$¢ do przegrzania napedu.

Hamowanie DC nie jest mozliwe przy stosowaniu silnikéw synchronicznych (np. P0O300 = 2).

Uwaga:
Funkcja hamowania DC powoduje szybkie zatrzymanie silnika przez podanie pradu statego (podanie pradu
statego wytwarza réwniez stacjonarny moment hamowania). Gdy sygnat hamowania pragdem statym jest
aktywy, impulsy wyjsciowe przeksztaitnika zostajg zablokowane, a prad staty pozostaje zablokowany tak
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diugo, az silnik zostanie wystarczajgco rozmagnesowany. Czas rozmagnesowywania jest obliczany
automatycznie na podstawie danych silnika.
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2.8.22 Hamowanie mieszane

P1236 Hamowanie mieszane Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. % Fabr: 0 2
GrupaP: FUNKCJE Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 250
Parametr P1236 definiuje prad staty, ktéry po przekroczeniu progu napiecia obwodu posredniego (patrz
wzér) jest naktadany na prad silnika. Warto$¢ jest podawana w [%] w odniesieniu do pragdu znamionowego
silnika (P0305).

Jesli P1254 =0 :
Poziom zatgczenia hamowania mieszanego UDC_miesz =1 _13.& Uzas=1.13- ﬁ .P0210
w innym przypadku:
Poziom zatgczenia hamowania mieszanego Ubc miesz = 0.98 11242
Hamowanie mieszane jest kombinacjg hamowania DC z hamowaniem generatorowym (po rampie
hamowania). W ten sposob mozliwe jest hamowanie z regulowang czestotliwoscia silnika i niewielkim
zwrotem energii. Poprzez optymalizacje czasu rampy hamowania i hamowania mieszanego uzyskuje sie
skuteczne hamowanie bez stosowania dodatkowych komponentéw sprzetowych.
P1236 =0 P1236 >0
bez hamowania mieszanego z hamowaniem mieszanym
|f‘ A f zad |f| 4 f zad
 f_akt - f_akt
>t >t
i i
| UnUnhr\h
l'IDC uDC
A A
UDCfmiesz -
>t >t
Wartosci:
P1236=0:
Hamowanie mieszane nieaktywne.
P1236 =1-250:
Wysokos¢ pradu statego w [%] pradu znamionowego silnika (P0305), ktéry jest podawany podczas
hamowania mieszanego.
Zaleznos¢:
Hamowanie mieszane zalezy tylko od napiecia obwodu pos$redniego (patrz warto$¢ progowa powyzej).
Nastepuje ono przy rozkazie WYt 1, WYL3 i wszystkich regeneratywnych warunkach pracy.
Hamowanie to jest nieaktywne w nastepujacych przypadkach:
- Hamowanie pradem statym jest aktywne.
- Funkcja lotnego startu jest aktywna.
Uwaga:

96

Zwigkszanie wartosci zasadniczo poprawia skuteczno$¢ hamowania; jesli jednak wartosc¢ ta bedzie
ustawiona za wysoko, to moze nastgpi¢ wytgczenie z powodu przecigzenia pradowego. Jesli wybrane jest
zarowno hamowanie dynamiczne, jak i hamowanie mieszane, to hamowanie mieszane ma wyzszy priorytet.
Dziatanie hamowania mieszanego jest ostabiane, gdy jednoczesnie aktywny jest regulator napiecia
posredniego (regulator Udc max).
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2.8.23 Regulator Udc

P1240 Konfiguracja regulatora Udc Min: 0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 1 3
GrupaP: FUNKCJE Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 1

Aktywuje / dezaktywuje regulator napigcia obwodu posredniego (regulator Udc).

Regulator Udc steruje napieciem obwodu posredniego w celu unikniecia wytaczen z powodu zbyt
wysokiego napigcia przy napedach z wysoka bezwtadnoscia.

Mozliwe ustawienia:
0 Regulator Udc zablokowany
1 Regulator Udc zwolniony

Wskazowka:
Regulator Udc max automatycznie zwieksza czasy ramp hamowania, aby utrzymac¢ napiecie obwodu
posredniego (r0026) w granicach (r1242). W ten sposéb mozna wyeliminowa¢ btad FO002.

r1242 CO: Poziom zalaczania regulatora Udc-max Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. V Fabr: - 3
GrupaP: FUNKCJE Max: -

Wyswietla poziom zataczania regulatora Udc-max.

UDC A
r1242 "
-t
Ubc_max - regulator aktywny
A <«— A0911 —»
r0056 Bit14 !
0 >t
T? A
\fak
\‘ffzad \
-t

Nastepujgce rownanie jest wazne tylko, gdy P1254 = 0:
1242 = 1.15.42 .Uzas=1.15-1/2 -P0210

w innym przypadku:
r1242 jest obliczany wewnetrznie

Wskazowka:
Poziom zatgczenia r1242 jest okreslany na nowo po kazdym podtgczeniu do zasilania, po zakonczeniu

tadowania wstepnego.

P1243 Wsp. dynamiczny regulatora Udc-max Min: 10 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. % Fabr: 100 3
GrupaP: FUNKCJE Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 200

Definiuje wspétczynnik dynamiczny dla regulatora napiecia obwodu posredniego (regulator Udc) w [%].
Zaleznos¢:

P1243 = 100 % oznacza, ze parametry P1250, P1251 i P1252 sg uzywane zgodnie z ustawieniem.

W innym przypadku bedg one mnozone przez P1243 (wsp. dynamiczny regulatora Udc-max).

Wskazowka:
Dopasowanie regulatora Udc jest obliczane automatycznie na podstawie danych silnika i przeksztattnika.
P1250 Wspoéltczynnik wzmocnienia regulatora Udc Min:  0.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. - Fabr: 1.00 4
GrupaP: FUNKCJE Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 10.00

Podaje wzmocnienie regulatora napiecia obwodu posredniego (regulator Udc).
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P1251 Czas catkowania regulatora Udc Min: 0.1 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. ms Fabr: 40.0 4
GrupaP: FUNKCJE Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 1000.0
Podaje statg czasowg catkowania regulatora Udc (regulator napiecia obwodu posredniego).

P1252 Czas rozniczkowania regulatora Udc Min: 0.0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. ms Fabr: 1.0 4
GrupaP: FUNKCJE Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 1000.0
Stata czasowa rézniczkowania regulatora Udc (regulator napiecia obwodu posredniego).

P1253 Ograniczenie wyjsciowe regulatora Udc Min:  0.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. Hz Fabr: 10.00 3
GrupaP: FUNKCJE Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 600.00
Ogranicza wyjscie regulatora Udc-max.

P1254 Automatyczna detekcja poziomow zataczania r. Udc Min: 0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 1 3
GrupaP: FUNKCJE Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 1

Aktywuje/dezaktywuje automatyczne okreslanie pozioméw zataczania dla regulacji napiecia obwodu

posredniego.

Poziomy zatgczania okreslane sg nastepujgco:
- Poziom zatgczania hamowania mieszanego

- Poziom zatgczania regulatora Udc r1242

Mozliwe ustawienia:

0 Zablokowane
1 Zwolnione

Wskazowka:
Poziomy zatgczania sg obliczane tylko podczas inicjalizacji przeksztattnika po zataczeniu napiecia zasilania.
Podczas pracy nie jest wykonywana zadna adjustacja. Oznacza to, ze zmiana parametru P1254 nie ma
bezposredniego oddziatywania i rowniez wahania napiecia zasilania nie sg uwzgledniane w trybie online.

98

P1254 = 0 (automatyczne okreslanie nieaktywne)

Przy dezaktywacji automatycznego okreslania powyzsze poziomy zataczania sg obliczane na podstawie

parametru P0210.
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2.8.24 Tryb sterowania

P1300 Tryb sterowania Min: 0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0 2
GrupaP: STEROWANIE Aktywny: Po potw. SU: Tak Max: 3

Przy pomocy tego parametru wybierany jest tryb sterowania. Przy trybie sterowania "charakterystyka U/f"
okreslany jest stosunek napiecia wyjsciowego przeksztattnika i czestotliwosci wyjsciowej przeksztattnika
(patrz diagram ponizej).

U
U 4 4

Umax / .
A r0071

n P0304
P1300 = 3

P1325
SR X JR —

P1300=0

P1321 forereeeecs i

P1310 ;
P1300 = 2 : =

0 f, fo f1 f2 3 f, f o
0Hz P1320 P1322 P1324 P0310 P1082
Mozliwe ustawienia:
0 U/ z charakterystyka liniowag
1 UfzFCC
2 U/f z charakterystykg kwadratowg
3 U/f z charakterystykg programowalng
Wskazowka:
P1300=1:U/fz FCC
- Utrzymuje odpowiedni strumien silnika dla zwiekszonej skutecznosci.
- Jesli wybrano FCC, sterowanie liniowe U/f jest aktywne przy niskich czestotliwosciach.

P1300 = 2 : U/f z charakterystyka kwadratowg,
- Pasuje dla pomp i wentylatorow

P1300 = 3 : U/f z charakterystyka programowalng
- Charakterystyka zdefiniowana przez uzytkownika (patrz P1320)
- Dla silnikéw synchronicznych (np. silniki SIEMOSYN)

Nastepujaca tabela podaje przeglad parametréow sterowania U/f i ich zaleznos$ci od parametru P1300:

Nr par. Nazwa parametru Poz. u/f
P1300 =

0]1]2(3
P1300 Tryb sterowania 2 [ x|x|x]x
P1310 Ciggte forsowanie napiecia 2 Ix|x|x]|x
P1311 Forsowanie napiecia przy przysp. 2 x| x [ x| x
P1312 Forsowanie napiecia przy rozruchu 2 x| x [ x| x
P1316 Czest. koncowa fors. napiecia 3 x| x| x| x
P1320 Program. czest. koord. U/f 1 3 - -]1-1]x
P1321 Program. napigcie koord. U/f 1 3 - -1-1x
P1322 Program. czest. koord. U/f 2 3 - -]-1]x
P1323 Program. napiecie koord. U/f 2 3 -{-]1-1x
P1324 Program. czest. koord. U/f 3 3 - -1-1]x
P1325 Program. napigcie koord. U/f 3 3 - -1-1]x
P1333 Czestotliwos¢ poczatkowa FCC 3 - x| -]-
P1335 Ograniczenie poslizgu 2 x| x[x|x
P1336 CO: U/f czest. poslizgu 2 x| x| x| x
P1338 Wzm. tlumienia rezonansu U/f 3 x| x [ x| x
P1340 Kp regulatora czest. Imax 3 x| x| x| x
P1341 Ti regulatota czest. Imax 3 x| x| x| x
P1345 Kp regulatora napiecia Imax 3 x| x [ x| x
P1346 Ti regulatota napiecia Imax 3 x| x| x| x
P1350 tagodny wzrost napiecia 3 X | x [ x| x
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2.8.25 Parametry sterowania U/f
P1310 Ciagte forsowanie napiecia Min: 0.0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. % Fabr: 50.0 2
GrupaP: STEROWANIE Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 250.0
P1310 powoduje forsowanie napigcia w zaleznosci od czestotliwosci wyjsciowej (patrz diagram).
Przy niskich czestotliwosciach wyjsciowych nie mozna poming¢ rezystancji czynnej uzwojenia, aby
utrzymacé odpowiedni strumien silnika. Napiecie wyjsciowe moze byc¢ zbyt niskie dla
- magnesowania silnika asynchronicznego
- utrzymania obcigzenia
- wyréwnania strat w systemie.
Dla wyréwnania strat, utrzymania obcigzenia lub utrzymania odpowiedniego magnesowania, mozna przy
pomocy parametru P1310 podwyzszy¢ napiecie wyjsciowe przeksztattnika.
Parametr P1310 definiuje forsowanie napiecia w [%] odniesione do P0305 (prad znamionowy silnika), ktére
zgodnie z ponizszym diagramem wptywa zaréwno na liniowa, jak i kwadratowg charakterystyke U/f:
Uk Charakterystyka liniowa U/f
Forsowanie napiecia
Umax )y Obszar waznosci
Un zach
(P0304) WYL -t
A i
UForsCiagOeJOO 7 T >t
P1310 aktywny
UForsCiagbe,ﬁO ANS 1 A
0 -t
0 fFors, koniec fn f max'
(P1316) (PO310) (P1082)
U, Charakterystyka kwadratowa U/f
Forsowanie napiecia
Umax 7
/
/ Obszar waznosci
Un >
(P0304) ‘ é}o\s A
~ 53 ZAL
@ WYL >t
O R4
Oy S £
U akte, o® L
UForsCiagleAOO-‘ {\0& N
o 7
O L -t
® S
A P1310 aktywny
u L= A
ForsCiagte,50 > 1
0 >t
0 i > f
fFors,koniec fn fmax
(P0310) (P1082)
Napiecie U_ForsCiagte,100 jest definiowane nastepujgco:
P1310
UrorsCiagle,100 = P0305 - P0350 -
UForsCiagte,100
UForsCiagte,50 = - 5
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Wskazowka:
Forsowania napiecia zwigkszajg podgrzewanie silnika (szczegdlnie przy postoju).

Wartosci forsowania sg ze soba taczone, gdy ciagte forsowanie (P1310) uzywane jest w potgczeniu z
innymi parametrami forsowania (forsowanie przy przyspieszaniu P1311 i forsowanie przy rozruchu P1312).

Parametrom tym przypisano nastepujace priorytety:
P1310 > P1311> P1312

Suma forsowan napiecia jest ograniczona do nastepujacej wartosci:

SUrors < 3Rs -l =3-P0305 - P0350

Ustawienie w P0640 (wspdtczynnik przecigzalnosci silnika [%)]) ogranicza forsowanie.
> UFors < P0640

P0305-P0350 = 100
P1311 Forsowanie napiecia przy przyspieszaniu Min: 0.0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. % Fabr: 0.0 2
GrupaP: STEROWANIE Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 250.0

P1311 powoduje forsowanie napiecia przy przyspieszaniu/hamowaniu i wytwarza dodatkowy moment do
przyspieszania’/hamowania. W przeciwienstwie do parametru P1312, ktéry jest aktywny tylko przy
pierwszym procesie przyspieszania po rozkazie ZAt, P1311 dziata po kazdym procesie
przyspieszania/lhamowania. Forsowanie to jest aktywne, gdy P1311 > 0 lub jest spetniony ponizszy
warunek.

Parametr ten ustawia forsowanie napiecia przy przyspieszaniu (w [%] w odniesieniu do P0305 (prad
znamionowy silnika)). Jest ono uaktywniane przez zmiane wartos$ci zadanej i zanika z powrotem przy
osiggnieciu wartosci zadanej.

U Forsowanie napiecia Obszar waznosci
A
Umax >
7
7
/ > A
Un G 4 ZAL I
(P0304) o Wyt >t

A N

u

ForsPrzysp,1 001

UForsPrzysp.SO-‘

fFors,koniec fn fmax
(P1316) (P0310)  (P1082)

Napiecie U_ForsPrzysp,100 jest definiowane nastepujaco:

P1311
UForsPrzysp100 = P0305 - P0350 - 100
UForsPrzysp,1oo
UForsPrzysp,so = T
Wskazowka:

Patrz parametr P1310
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P1312 Forsowanie napiecia przy rozruchu Min: 0.0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. % Fabr: 0.0 2
GrupaP: STEROWANIE Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 250.0

Podaje state liniowe przesunigcie (w [%] odniesione do P0305 (prad znamionowy silnika)) charakterystyki
U/f (liniowej lub kwadratowej) po rozkazie ZAt i pozostaje aktywne, az do

1) osiagniecia wartosci zadanej po raz pierwszy lub

2) zredukowania wartosci zadanej do wartosci nizszej od chwilowego wyjscia zadajnika rozruchu

Stosowane w celu wprawiania w ruch obcigzen.

Ustawienie zbyt wysokiego forsowania rozruchowego (P1312) powoduje, ze przeksztaitnik ogranicza
natezenie pradu, przez co czestotliwos¢ wyjsciowa jest ograniczana do wartosci ponizej czestotliwosci

zadanej
u Forsowanie napiecia Obszar waznosci
A
Umax
Un ZAL A
(P0304) wrt -t
A | f‘ J
UForsRozr,1001 T \
P1312 aktywny
UForsRozr,so"" g 1 A
-t
» f
fFors,koniec fn fmax
1316) (PO310) (P1082)

Napiecie U_ForsRozr,100 jest definiowane nastepujgco:

P1312
UForsRozr,100 =P0305-P0350 - ——
100
_ UForsRozr,100
UForsRozr,SO = T
Przyktad:

Przeksztaltnik przyspiesza przez zadajnik rozruchu do wartosci zadanej = 50 Hz z forsowaniem napiecia
przy rozruchu (P1312). Podczas procesu przyspieszania warto$¢ zadana zmniejsza sie na 20 Hz. Jesli
warto$¢ na wyjsciu zadajnika rozruchu jest wyzsza niz nowa warto$¢ zadana, to forsowanie napiecia przy
rozruchu jest dezaktywowane.

Wskazowka:

Patrz parametr P1310

r1315 CO: Laczne forsowanie napiecia Min: - Poziom

Typ danych: Float Jedn. V Fabr: - 4

GrupaP: STEROWANIE Max: -
Wyswietla taczng wartos$¢ forsowania napiecia w [V].

P1316 Czestotliwos¢ koncowa forsowania napiecia Min: 0.0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. % Fabr: 20.0 3
GrupaP: STEROWANIE Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 100.0

Podaje czestotliwos¢, przy ktorej zaprogramowane forsowanie wynosi 50 % sparametryzowanej wartosci
forsowania napiecia.

Wartos¢ ta w [%] podawana jest w odniesieniu do P0310 (czestotliwos¢ znamionowa silnika).

Czestotliwo$¢ ta jest definiowana nastepujgco:

153

+/Psilnik
Wskazowka:

Doswiadczeni uzytkownicy mogg zmienic tgq wartos¢ dla zmiany ksztattu krzywej np. dla podwyzszenia
momentu przy okreslonej czestotliwosci.

Szczegoly:
Patrz diagram w P1310 (ciagte forsowanie)

frorsmin =2 ( +3)
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P1320 Programowalna czestotliwo$¢ koordynaciji U/f 1 Min:  0.00 Poziom
StatU: uG Typ danych: Float Jedn. Hz Fabr: 0.00 3
GrupaP: STEROWANIE Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 650.00
Ustawia wspotrzedne U/f (P1320/1321 do P1324/1325), dla zdefiniowania charakterystyki U/f.
U A ,
Umax Umax = f(Udc’ Mmax) // Py
r0071
Un
P0304
P1325
P1323 ]
(=X TcY 2 [ Ne— )
P1310
i H >
fo f1 f2 3 f, foox f
0Hz P1320 P1322 P1324 P0310 P1082
0, 0,
P1310[V] = P1310[%] r0395[%] PO304[V]
100[%]  100[%]
Przyktad:
Przy pomocy tego parametru mozna dowolnie zdefiniowac charakterystyke U/f. Przyktadem zastosowania
jest praca z silnikami synchronicznymi.
Zaleznos¢:
W celu ustawienia tego parametru wybra¢ P1300 = 3 (charakterystyka programowalna U/f).
Wskazowka:
Pomiedzy punktami P1320/1321 do P1324/1325 stosowana jest interpolacja liniowa.
Wielopunktowa charakterystyka U/f (P1300 = 3) posiada 3 programowalne punkty. Dwoma
nieprogramowalnymi punktami sa:
- Ciagte forsowanie napiecia P1310 przy 0 Hz
- Napiecie znamionowe przy czestotliwosci znamionowej
Forsowanie napiecia przy przyspieszaniu i przy rozruchu zdefiniowane w P1311 i P1312 odnosi sie réwniez
do wielopunktowej charakterystyki U/f.
P1321 Programowalne napiecie koordynacji U/f 1 Min: 0.0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. V Fabr: 0.0 3
GrupaP: STEROWANIE Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 3000.0
Patrz P1320 (programowalna czestotliwo$¢ koordynaciji U/f 1).
P1322 Programowalna czestotliwos¢ koordynacji U/f 2 Min:  0.00 Poziom
StatU: UG Typ danych: Float Jedn. Hz Fabr: 0.00 3
GrupaP: STEROWANIE Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 650.00
Patrz P1320 (programowalna czestotliwo$¢ koordynacji U/f 1).
P1323 Programowalne napiecie koordynacji U/f 2 Min: 0.0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. V Fabr: 0.0 3
GrupaP: STEROWANIE Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 3000.0
Patrz P1320 (programowalna czestotliwos$¢ koordynacji U/f 1).
P1324 Programowalna czestotliwo$¢ koordynacji U/f 3 Min:  0.00 Poziom
StatU: uG Typ danych: Float Jedn. Hz Fabr: 0.00 3
GrupaP: STEROWANIE Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 650.00
Patrz P1320 (programowalna czestotliwo$¢ koordynacji U/f 1).
P1325 Programowalne napigcie koordynacji U/f 3 Min: 0.0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. V Fabr: 0.0 3
GrupaP: STEROWANIE Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 3000.0

Patrz P1320 (programowalna czestotliwo$¢ koordynacji U/f 1).
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P1333

Czestotliwos¢ poczatkowa dla FCC
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. %
GrupaP: STEROWANIE Aktywny: Natychmiast SU: Nie

Min:
Fabr:
Max:

0.0
10.0
100.0

Poziom

3

Definiuje czestotliwo$é poczatkowag w % czestotliwosci znamionowej silnika (P0310), przy ktorej
aktywowane jest sterowanie pragdem strumienia FCC (Flux-Current-Control).

Uwaga:
Zbyt niska warto$¢ moze prowadzi¢ do niestabilnos$ci.

P1335 Kompensacja poslizgu Min: 0.0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. % Fabr: 0.0 2
GrupaP: STEROWANIE Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 600.0
Dynamicznie dopasowuje czestotliwo$¢ wyjsciowa przeksztattnika tak, zeby zachowaé statg predkosé
silnika niezaleznie od obcigzenia silnika.

Przy sterowaniu liniowym U/f czestotliwos¢ silnika jest zawsze nizsza od czestotliwosci zadanej o
czestotliwos¢ poslizgu. Jesli przy statej czestotliwosci zadanej zwiekszy sie obcigzenie, to zmniejszy sie
czestotliwos¢ silnika. Wada ta moze by¢ w przyblizeniu wyeliminowana przez kompensacje poslizgu.
Jesli obcigzenie zwigkszy sie z M1 na M2, to z powodu poslizgu obnizy sie predkos¢ silnika z f1 na f2.
Przeksztattnik moze to skompensowac poprzez lekkie podwyzszenie czestotliwosci wyjsciowej przy
wzroscie obcigzenia. W tym celu przeksztattnik mierzy prad i podwyzsza czestotliwos$¢ wyjsciowg aby
skompensowac spodziewany poslizg.
Bez kompensacji poslizgu Z kompensacja poslizgu
M M
A A s
P ’, \
\
M, M, >
\
\
\
M, M,
\
‘-
» \Y »
f, f, f, f: fwyj M2
wyj M1
Wartosci:
P1335= 0%:
Kompensacja poslizgu nieaktywna.
P1335=50%-70 % :
Catkowita kompensacja poslizgu przy zimnym silniku (czesciowe obcigzenie).
P1335= 100 % :
Catkowita kompensacja poslizgu przy gorgcym silniku (petne obcigzenie).
Obszar kompensacji poslizgu :
fwy
(:/f fN z kompensacjg
poslizgu
P1335 { i -
i bez kompensaciji
i
R > fuyj i ’ > fzad
6% 10% 100 % fN 6% 10 % N
Uwaga:
Obliczona warto$¢ dla kompensac;ji poslizgu (skalowana przez P1335) jest ograniczana przez nastepujace
réwnanie:
P1336
fkompipoélimax = -r0330

P1336 Ograniczenie poslizgu Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. % Fabr: 250 2
GrupaP: STEROWANIE Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 600
Wartos$¢ graniczna kompensacji poslizgu w [%] odniesiona do r0330 (poslizg znamionowy silnika).

Zaleznos¢:
Kompensacja poslizgu (P1335) aktywna.
MICROMASTER 420 Lista Parametréow

104 6SE6400-5BA00-0AP0_PL



Wydanie 06/04 Parametry
r1337 CO: Czestotliwos¢ poslizgu U/f Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. % Fabr: - 3
GrupaP: STEROWANIE Max: -
Wyswietla aktualny skompensowany poslizg silnika w [%]
Zaleznos¢:

Kompensacja poslizgu (P1335) aktywna.

P1338 Wzmochnienie ttumienia rezonansu U/f Min:  0.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. - Fabr: 0.00 3
GrupaP: STEROWANIE Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 10.00

Definiuje wzmocnienie regulatora ttumienia rezonansu przy pracy z charakterystykg U/f.

P1338
i czynny t/\ P1338 | fNum.r(-,\zcunansu
T

-

Wskazowka:

Regulator ttumienia rezonansu ttumi oscylacje pradu czynnego, jakie wystepujg czesto przy biegu jatowym.

W trybie pracy U/f (patrz P1300) regulator ttumienia rezonansu jest aktywny w zakresie od okoto 5 % do 70

% czestotliwosci znamionowej silnika (P0310).

P1340 Wzmocnienie prop. regulatora Imax
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. -
GrupaP: STEROWANIE Aktywny: Natychmiast SU: Nie

Min: 0.000
Fabr: 0.000
Max: 0.499

Poziom

3

Wzmocnienie proporcjonalne regulatora Imax.

Regulator Imax jest aktywny, gdy prad wyjsciowy przekroczy maksymalny prad silnika (r0067). Dziata to
poprzez ograniczenie czestotliwosci wyjsciowej przeksztattnika (do mozliwego minimum czestotliwosci
znamionowej poslizgu). Jesli nie uda sie przez to skutecznie zlikwidowa¢ warunku przecigzenia pradowego,
to zostanie ograniczone napiecie wyjsciowe przeksztattnika. Jesli udato sie skutecznie zlikwidowac warunek
przecigzenia pradowego, to ograniczenie czestotliwosci jest likwidowane z uzyciem czasu przyspieszania

ustawionego w P1120.

Prad silnika
A

r0067

Imax - regulator aktywny
A —— A0501 ——p

r0056 Bit13 !

\

\

11l & /
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P1341 Czas catkowania regulatora Imax Min:  0.000 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. s Fabr: 0.300 3
GrupaP: STEROWANIE Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 50.000

Stata czasowa catkowania regulatora |_max.

P1341=0:
Regulator Imax dezaktywowany

P1340=0iP1341>0:
Polepszone catkowanie

P1340>0iP1341>0:
Normalna regulacja PI

Patrz parametr P1340 dla dalszych informacji.

r1343 CO: Wyjscie regulatora czestotliwosci Imax Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. Hz Fabr: - 3
GrupaP: STEROWANIE Max: -
Wyswietla skuteczne ograniczenie czestotliwosci.
Zaleznos¢:
Jesli regulator |_max nie pracuje, to parametr ten normalnie wyswietla czestotliwo$¢ maksymalng P1082.
r1344 CO: Wyjscie regulatora napiecia Imax Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. V Fabr: - 3
GrupaP: STEROWANIE Max: -
Wyswietla sume, o ktérg regulator |_max redukuje napiecie wyjsciowe przeksztaitnika.
P1350 tagodny wzrost napiecia Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0 3
GrupaP: STEROWANIE Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 1

Okresla, czy napigcie podczas czasu magnesowania wzrasta réwno (ZAL), albo czy wprost przeskakuje do
napigcia forsowania (WYL).

P1350 P0346

4
UT/_—>f ‘1'Z>t‘ U

P0346
wg ch-ki U/f tagodny wzrost
f » f
Mozliwe ustawienia:
0 WYL
1 ZAb
Wskazowka:

Ustawienia dla tego parametru posiadajg zalety i wady:

P1350 = 0: WYL (bezposredni skok do napiecia forsowania)
Zaleta: Strumien jest szybko wytwarzany
Wada: Silnik moze sie porusza¢

P1350 = 1: ZAt (ciagly wzrost napiecia)
Zaleta: Poruszanie sie silnika mniej prawdopodobne
Wada: Wytwarzanie strumienia trwa dtuzej
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2.8.26 Parametry przeksztaltnika (modulator)

P1800 Czestotliwos¢ pulsowania Min: 2 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. kHz Fabr: 4 2
GrupaP: PRZEKSZTALTNIKAktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 16

Ustawia czestotliwo$¢ pulsowania przeksztattnika. Czestotliwo$é pulsowania moze by¢ zmieniana w
krokach co 2 kHz.

Zaleznos¢:
Minimalna czestotliwo$¢ pulsowania zalezy od P1082 (czestotliwos¢é maksymalna) i P0310 (czestotliwosé
znamionowa silnika).

Czestotliwo$¢ maksymalna P1082 jest ograniczona przez czestotliwos¢ pulsowania P1800 (patrz krzywa
redukcyjna w P1082).

Wskazowka:
Przy zwiekszaniu czestotliwosci pulsowania P1800 mozliwe jest, ze zostanie zredukowany maksymalny
prad wyj$ciowy przeksztattnika P0209 (krzywe redukcyjne). Redukcja zalezy przy tym od typu
przeksztattnika, jak réwniez od mocy przeksztattnika (patrz Instrukcja Obstugi).

Jesli nie jest koniecznie wymagana cicha praca, to przez wybdr nizszej czestotliwosci pulsowania mozna
wtedy ograniczy¢ straty przeksztaitnika i emisje zakidcen wysokoczestotliwosciowych przeksztattnika.

W okreslonych sytuacjach przeksztattnik moze zmniejszy¢ czestotliwos¢ pulsowania dla wtasnej ochrony
przed przegrzaniem (patrz P0290).

r1801 CO: Aktualna czestotliwos¢ pulsowania Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. kHz Fabr: - 3
GrupaP: PRZEKSZTALTNIK Max: -

Wyswietla aktualng czestotliwosé pulsowania przeksztattnika.

Uwaga:
W okreslonych warunkach (ochrona przed przegrzaniem przeksztattnika, patrz P0290), warto$¢ ta moze sie
rézni¢ od wartosci wybranej w P1800 (czestotliwos$¢ pulsowania).

P1802 Tryb pracy modulatora Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0 3
GrupaP: PRZEKSZTALTNIKAktywny: Po potw. SU: Nie Max: 2

Wybiera tryb pracy modulatora.
Mozliwe ustawienia:
0 Automatyczny wybér SVM/ASVM
1 Asymetryczna modulacja wektora przestrzennego (ASVM)
2 Modulacja wektora przestrzennego (SVM)

Uwaga:
Modulacja ASVM (asymetryczna modulacja wektora przestrzennego) wytwarza mniejsze straty
przetgczeniowe niz SVM (modulacja wektora przestrzennego), jednak moze powodowac nieregularng
rotacje przy bardzo niskich czestotliwosciach.

Modulacja SVM z przemodulowaniem moze prowadzi¢ do znieksztatcenia ksztattu krzywej pradu przy
wysokich napieciach wyjsciowych.

Modulacja SVM bez przemodulowania redukuje dostepne dla silnika maksymalne napiecie wyjsciowe.

P1803 Modulacja maksymalna Min:  20.0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. % Fabr: 106.0 4
GrupaP: PRZEKSZTALTNIKAktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 150.0
Ustawia maksymalny stopie modulacji.

Wskazowka:

100 % = Granica dla przesterowania.

P1820 Odwrocenie kolejnosci faz wyjsciowych Min: 0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0 2
GrupaP: PRZEKSZTALTNIK Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 1

Zmienia kierunek obrotow silnika bez inwersji wartosci zadane;.
Mozliwe ustawienia:

0 WYL
1 ZAL
Zaleznos¢:

Jesli zwolnione sg obroty dodatnie i ujemne, to warto$¢ zadana czestotliwosci jest uzywana bezposrednio.

Jesli zarébwno dodatnie jak i ujemne obroty sg zablokowane, to warto$¢ zadana ustawiana jest na zero.
Szczegoly:

Patrz P1000 (wybor wartosci zadanej czestotliwosci)
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2.8.27 ldentyfikacja danych silnika

P1910 Wybér identyfikacji danych silnika Min: 0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0 2
GrupaP: SILNIK Aktywny: Po potw. SU: Tak Max: 2

Przeprowadza identyfikacje danych silnika.

Wykonuje pomiar rezystancji stojana.
Mozliwe ustawienia:
0 Zablokowane
1 Identyfikacja Rs ze zmiang parametréw
2 Identyfikacja Rs bez zmiany parametréw
Zaleznos¢:
Przy nieprawidtowych danych silnika pomiar bedzie nieudany.

P1910 = 1 : Obliczona warto$¢ dla rezystancji stojana (P0350) zostanie nadpisana.

P1910 = 2 : Dotychczas obliczone wartosci nie sg nadpisywane.

Wskazowka:
Jesli uaktywniono identyfikacje danych silnika (np. 1910 = 1), to przy nastepnym rozkazie ZAt. rozpocznie
sie proces pomiaru i zostanie wygenerowany alarm A0541. Po zakonczeniu pomiaru kasowany jest
zarowno parametr P1910, jak rowniez alarm.

Uwaga:
Przy wyborze ustawienia dla procesu pomiarowego nalezy zwrdci¢ uwage na ponizsze uwagi:

1. ,ze zmiang parametrow”
oznacza, ze warto$¢ zostanie przejeta jako ustawienie parametru P0350 i bedzie uwzgledniana przy
sterowaniu, jak rowniez bedzie wyswietlana w ponizszych parametrach tylko do odczytu.

2. "bez zmiany parametrow"
oznacza, ze warto$¢ bedzie tylko wyswietlana, tzn. do sprawdzenia w parametrach tylko do odczytu r1912
(zidentyfikowana rezystancja stojana). Wartos¢ nie bedzie stosowana dla regulaciji.

r1912 Zidentyfikowana rezystancja stojana Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. Ohm Fabr: - 2
GrupaP: SILNIK Max: -

Wyswietla zmierzong warto$¢ rezystanciji stojana (linia-do-linii) w [Ohm].

Wskazowka:
Warto$¢ ta jest mierzona przy uzyciu P1910 = 1 lub 2, tzn. identyfikacja wszystkich parametrow ze
zmiana/bez zmiany.
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2.8.28 Parametry referencyjne

P2000 Czestotliwos¢ odniesienia Min:  1.00 Poziom
StatU: uG Typ danych: Float Jedn. Hz Fabr: 50.00 2
GrupaP: KOM Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 650.00

Parametr P2000 przedstawia czestotliwo$¢ odniesienia dla wartosci czestotliwosci, ktére sg przedstawiane /
przesytane procentowo lub szesnastkowo. Obowigzuje:
- szesnastkowo 4000 H ==> P2000 (np.: USS-PZD)
- procentowo 100 % ==> P2000 (np.: wejscie analogowe ADC)

Przyktad:
Jesli wykonane jest potgczenie pomiedzy 2 parametrami BICO albo przez P0719 lub P1000, ktére
posiadajg rozne reprezentacje (warto$¢ normalizowana (Hex) lub fizyczna (tzn. Hz)), to MICROMASTER
niejawnie dokonuje odpowiedniej konwersji na warto$¢ docelowa.

P2016
D T [T | =22 oo
X[l-EIZ] = y[H:ex]

12015
Pzzl.D BLCJ)?DS Ei > *>P1070 |—°— y[Hz]=%~onoo

3] ; i

x[Hiax] y[Iz-Iz]

Ostroznie:

!\ Parametr P2000 przedstawia czestotliwo$¢ odniesienia dla powyzszych interfejséw (parametry interfejsow
1). Przez odpowiedni interfejs mozna poda¢ maksymalng warto$¢ zadang czestotliwosci 2*P2000. W
przeciwienstwie do tego parametr P1082 (czestotliwo$é maksymalna) ogranicza czestotliwo$é niezaleznie
od czestotliwosci odniesienia. Przy zmianie P2000 nalezy wigc dopasowa¢ odpowiednio parametr P1082.

o (Hex) P1082
\E . Sollwert- \—l—/ Regulacja

f[Hz] kanal [ o ——f aktgran.| Sinika

ADC (%)
Normalizacja Ograniczenie
0,
flHz]=— 1) pon00 =) pogao f_akt,gran. = min(P1082, f_akt)
4000(Hex) 100 %

Uwaga:
Wielkosci odniesienia sg przemyslane dla jednakowego sposobu reprezentacji sygnatéw zadanych i
aktualnych. Obowigzuje to réwniez dla parametréow ustawianych na state, ktére podawane sg w %. Wartos¢
100 % przy USS lub CB (PROFIBUS) odpowiada wartosci danych procesowych 4000H lub 4000 0000H
przy podwajnych stowach.

Wszystkie procentowe sygnaty zadane/aktualne odnosza sie do przynaleznych fizycznych wielkosci
odniesienia. W tym celu dostepne sg nastepujace parametry:

P2000 | Czest. odniesienia Hz
P2001 | Napigecie odniesienia \Y
P2002 | Prad odniesienia A
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P2001 Napiecie odniesienia Min: 10 Poziom
StatU: uG Typ danych: U16 Jedn. V Fabr: 1000 3
GrupaP: KOM Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 2000
Napiecie odniesienia (napiecie wyjsciowe) odpowiada warto$ci 100% w normalizacji 4000H uzywanej np.
przez porty szeregowe.

Przyktad:
P0201 = 230 okresla, ze 4000H otrzymywane przez USS oznacza 230 V.
Jesli wykonane jest potgczenie pomiedzy 2 parametrami BICO, ktére posiadaja rézne reprezentacje
(wartos$¢ normalizowana (Hex) lub fizyczna (tzn. V)), to MICROMASTER niejawnie dokonuje odpowiedniej
konwersji na warto$¢ docelowa.
r0026 PO771
r0026[V]
E Hex] =——————--4000[Hex
_._| > > I—o— DAC y[Hex] P2001[V] [Hex]
X{V] ylHex]

P2002 Prad odniesienia Min:  0.10 Poziom
StatU: UG Typ danych: Float Jedn. A Fabr: 0.10 3
GrupaP: KOM Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 10000.00
Prad odniesienia (prad wyjsciowy) odpowiada wartosci 100% (odpowiada normalizacji 4000H) uzywane;j
przez ztacza szeregowe.

Przyktad:

Jesli wykonane jest potgczenie pomiedzy 2 parametrami BICO, ktére posiadaja rézne reprezentacje
(wartos$¢ normalizowana (Hex) lub fizyczna (tzn. A)), to MICROMASTER niejawnie dokonuje odpowiedniej
konwersji na warto$¢ docelowa.

P2016
r0027 [0
[ uss-PzD r0027[A]
- 1 N i hddndd A B
_._| > > {2} ™| BOP-Link y[Hex] P30021A] 4000[Hex]
| Bl |
x[A] y[Hex]
2.8.29 Parametry komunikacyjne (USS, PROFIBUS)
P2009[2] Denormalizacja USS Min: 0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0 3
GrupaP: KOM Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 1

Wybiera denormalizacje dla USS.
Mozliwe ustawienia:

0 Zablokowane
1 Zwolnione

Indeks:
P2009[0] : Zigcze szeregowe COM
P2009[1] : Zigcze szeregowe BOP

Wskazowka:
Jesli denormalizacja jest zwolniona, to gtéwna wartos¢ zadana (stowo 2 w PZD) nie jest interpretowana jako
100 % = 4000H, lecz zamiast tego jako warto$¢ absolutna (np. 4000H = 16384 oznacza 163,84 Hz).
Denormalizacja (P2009 = 1) obowigzuje tylko dla wartosci czestotliwosci aby zapewni¢ kompatybilno$¢ ze
starszymi urzadzeniami MM3.

P2010[2] Szybkos$¢ transmisji USS Min: 3 Poziom

StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 6 2
GrupaP: KOM Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 9

Ustawia szybko$¢ transmisji dla przesytania danych USS.

Mozliwe ustawienia:

Indeks:

110

1200 b/s
2400 b/s
4800 b/s
9600 b/s
19200 b/s
38400 b/s
57600 b/s

©CoO~NO O W

P2010[0] : Ziacze szeregowe COM
P2010[1] : Zitacze szeregowe BOP
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P2011[2] Adres USS Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0 2
GrupaP: KOM Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 31
Ustawia unikalny adres przeksztattnika.
Indeks:
P2011[0] : Ztacze szeregowe COM
P2011[1] : Zigcze szeregowe BOP
Wskazowka:
Mozliwe jest podiaczenie przez ztacze szeregowe do 30 dalszych przeksztattnikow (tzn. tacznie 31
przeksztattnikdw) i sterowanie ich przy pomocy protokotu USS.
P2012[2] Dlugosc¢ PZD telegramu USS Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 2 3
GrupaP: KOM Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4
Definiuje liczbe stéw 16-bitowych w czesci danych procesowych (PZD) telegramu USS.
Indeks:
P2012[0] : Ztacze szeregowe COM
P2012[1] : Zigcze szeregowe BOP
Uwaga:

Protokét USS sktada sie z czesci danych procesowych (PZD) i czesci danych parametrow (PKW), ktore
moga by¢ dopasowane przez uzytkownika przy pomocy parametru P2012 lub P2013.

- Telegramm USS >
Parametry Dane procesowe
STX || LGE || ADR PKW PZD BCC
PKE IND PWE PzZD1 PzD2 PzD3 PzZD4
STX  Tekst poczatkowy PKE Identyfikator parametru
LGE Dtugos¢ IND Podindeks
ADR  Adres PWE Warto$¢ parametru

PKW  Wartos¢ identyfikatora parametru
PZD Dane procesowe
BCC  Blok znaku kontrolnego

Przy pomocy czesci PZD przesytane sg stowa sterujace i wartosci zadane lub stowa stanu i wartosci
aktualne. Liczba stéw PZD ustalana jest przez parametr P2012, przy czym pierwsze dwa stowa (P2012 >=
2) przesytaja albo:

- Stowo sterowania i gléwng warto$¢ zadang lub

- Stowo stanu i gléwng warto$¢ aktualng

Ograniczenia:

- Pierwsze stowo sterowania (STW1) musi by¢ przesytane w pierwszym stowie PZD, jesli przeksztattnik
jest sterowany przez ztgcze szeregowe (P0700 lub P0719).

- Gfoéwna warto$¢ zadana (HSW) musi by¢ przesytana w drugim stowie PZD, jesli wybrano ztacze
szeregowe jako zrodto wartosci zadanej przez parametr P1000 lub P0719.

- Przy P2012 >= 4 drugie stowo sterowania (STW2) musi by¢ przesytane w czwartym stowie PZD, jesli
przeksztaitnik jest sterowany przez ztgcze szeregowe (P0700 lub P0719).

STW HSW

ZSW HIW STW2

PZD1 PzD2 PzZD3 PzD4
——————— P2012 ———»
STW  Stowo sterowania HSW Gtéwna wartos¢ zadana
ZSW  Stowo stanu HIW Gtéwna wartos¢ aktualna

PzZD Dane procesowe
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P2013[2] Dlugos¢é PKW telegramu USS Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 127 3
GrupaP: KOM Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 127

Definiuje liczbe stéw 16-bitowych w czesci danych procesowych (PKW) telegramu USS. Czes$¢ PKW sktada
sie z czesci PKE (1. stowo), IND (2. stowo) lub PWE (3. stowo). Dtugo$é PWE moze byé zmieniana przy
pomocy P2013 w przeciwienstwie do PKE i IND, ktére sg podane na state. Zaleznie od zastosowania
mozna wybra¢ dtugosé PKW 3, 4 lub zmienng dtugosé. Czes¢ PKW telegramu USS uzywana jest do
odczytu i zapisu pojedynczych wartosci parametréw.

Mozliwe ustawienia:
0 brak PKW
3 3 stowa
4 4 stowa
127  Zmienna

Indeks:
P2013[0] : Ztacze szeregowe COM
P2013[1] : Ziacze szeregowe BOP

Przyktad:
Typ danych
U16 (16 Bit) U32 (32 Bit) Float (32 Bit)
P2013=3 X Btad dostepu parametru | Btad dostepu parametru
P2013 =4 X X X
P2013 =127 X X X
Uwaga:

Protokét USS sktada sie z czesci sktadowych PZD (patrz P2012) i PKW. Przy czym dtugo$¢ moze byé
dopasowana indywidualnie przez uzytkownika. Parametr P2013 okresla liczbe stow PKW w telegramie
USS.

Dtugo$¢ PKW moze by¢ ustawiona jako stata diugos¢ (P2013 = 3,4), jak réwniez jako zmienna diugos¢
(P2013 = 127).

P2013 =3 ¢— P2013 ———»
PKE IND PWE
‘1 S’fOWOV
kazde 16 Bit

P2013=4 l«—— P2013 ———»

PKE IND PWE
|

PKE Identyfikator parametru
IND Podindeks
PWE Wartos¢ parametru

Jesli wybrano statg dtugo$¢ PKW, to moze by¢ przesytana tylko jedna wartos¢. Nalezy to réwniez
uwzgledni€ przy parametrach indeksowanych, w przeciwienstwie do zmiennej dlugosci PKW, gdzie w
jednym przekazie moga by¢ przesytane cate indeksowane parametry. Przy statej dtugosci PKW musi by¢
tak wybrana dtugo$¢ PKW, aby wartos¢ mogta sie zmiesci¢ w telegramie.

P2013 = 3 (stata dtugo$¢ PKW) nie pozwala na dostep do wszystkich warto$ci parametréw. Jesli warto$¢
nie moze by¢ zmieszczona w odpowiedzi PKW, to generowany jest btad parametryzacji (btedna warto$¢ nie
jest przesytana, nie ma wplywu na przeksztattnik). Parametr P2013 = 3 ma sens wtedy, gdy parametry nie
powinny by¢ zmieniane, a w instalacji uzywane sg réwniez przeksztattniki MM3. Przy tym ustawieniu nie jest
mozliwy tryb nadawania (broadcast).

P2013 = 4 (stata dtugo$¢ PKW) umozliwia dostep do wszystkich parametréw. Jednak kolejnos$¢ szeregu
stéw w telegramie USS przy 16-bitowych stowach jest inna niz P2013 = 3 lub 127 (patrz przyktad).

P2013 = 127 (zmienna dtugo$¢ PKW) przedstawia standardowe ustawienie. Dlugo$¢ odpowiedzi zwrotnej
PKW zmienia sie w zaleznosci od ilosci potrzebnych informacji. Przy tym ustawieniu mozna przesta¢ w
jednym przekazie wszystkie wartosci indeksowanego parametru (np. parametr historii btedow P0947).

Przyktad:
Ustawienie parametru PO700 na wartos¢ 5 (0700 = 2BC (hex))
P2013 =3 P2013 =4 P2013 = 127
Master - MM4 | 22BC 0000 0005 22BC 0000 0000 0005 | 22BC 0000 0005 0000
MM4 — Master | 12BC 0000 0005 12BC 0000 0000 0005 | 12BC 0000 0005
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P2014[2] Czas kontrolny telegramu USS Min: 0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U16 Jedn. ms Fabr: 0 3
GrupaP: KOM Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 65535

Definiuje czas, po uptywie ktérego wyzwalany jest btad (FO070), jesli nie zostanie odebrany zaden telegram

przez kanaty USS.

Indeks:
P2014[0] : Ziacze szeregowe COM
P2014[1] : Ziacze szeregowe BOP

Uwaga:

Przy standardowym ustawieniu (czas ustawiony na 0) btad nie jest wyzwalany (tzn. kontrola wytaczona).

r2015[4] CO: PZD ze zlagcza BOP (USS)

Typ danych: U16

GrupaP: KOM

Jedn. -

Min: - Poziom
Fabr: -
Max: - 3

Wyswietla dane procesowe, ktére zostaty odebrane przez USS na ztagczu BOP (RS232 USS).

STW2 HSW

PZD4 PZD3 PZD2

PzD1
STW1

¢ P2012 ) [

PZD PKW
BCC Dane Parametry
procesowe

ADR

LGE

STX

A

Telegram USS

»

r2032

STX
LGE
ADR
PKW
PZD
BCC
STW
HSW

— r2033

Tekst poczatkowy

Dtugosé

Adres

Wartos¢ identyfikatora param.
Dane procesowe

Blok znaku kontrolnego
Stowo sterowania

Gtéwna warto$¢ zadana

USS na ztagczu BOP —>:<—0dwzorowanie PZD do param. r2015

Indeks:
r2015[0] : Stowo odebrane 0
r2015[1] : Stowo odebrane 1
r2015[2] : Stowo odebrane 2
r2015[3] : Stowo odebrane 3

Wskazowka:

Stowa sterowania ztgcza szeregowego sg wyswietlane przez parametry bitowe r2032 i r2033.

Ograniczenia:

- Pierwsze stowo sterowania (STW1) musi by¢ przesytane w pierwszym stowie PZD, jesli przeksztattnik
jest sterowany przez powyzsze ztacze (USS na ztaczu BOP) przez parametr P0700 lub P0719.

- Gloéwna warto$¢ zadana (HSW) musi by¢ przesytana w drugim stowie PZD, jesli wybrano powyzsze
zrédio wartosci zadanej (USS na ztgczu BOP) przez parametr P1000 lub P0719.

- Przy P2012 >= 4 drugie stowo sterowania (STW2) musi by¢ przesytane w czwartym stowie PZD, jesli
wybrano powyzsze ztgcze (USS na ztgczu BOP) do sterowania przeksztattnikiem (P0700 lub P0719).
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P2016[4] CI: PZD do ztacza BOP (USS) Min:  0:0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 52:0 3
GrupaP: KOM Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 4000:0
Wybiera sygnaty, ktére majg by¢ przesytane przez USS do zlgcza BOP.

r0052 - [(P2016]
r0052 N »> 0 !
TUOZA D S » [}
o [I2 : :
10053  D-eeeeeeeeees » 3] [ .
r0053 . ! 4 4 4 4
: PzZD4 PZD3 PzD2 PZD1
ZSW2 HIW ZSW1

114

STX Tekst poczatkowy
LGE Dtugos¢

PKW Wartos¢ identyfikatora parametru !

-——— P2012 ——————p

PzD Dane procesowe
PZD PKW
BCC Blok znaku kontrolnego BCC Dane Parametry ||ADR|[LGE [[ STX
ZSW Stowo stanu procesowe
HIW  Gtéwna warto$¢ aktualna < Telegram USS _

|
[
|
[
|
[
[
ADR Adres !
|
|
|
[
[
[
[

Odwzorowanie PZD z param. P2016 —»-«—————— USS na ztaczu BOP
[

Indeks:
P2016[0] : Przesytane stowo O
P2016[1] : Przesytane stowo 1
P2016[2] : Przesytane stowo 2
P2016[3] : Przesytane stowo 3
Przyktad:

P2016[0] = 52.0 (standard). W tym przypadku jako 1. stowo PZD do ztgcza BOP wysyfana jest warto$¢

r0052[0] (CO/BO: stowo stanu).

Wskazowka:
Jesli parametr r0052 nie jest indeksowany, to wyswietlacz nie pokazuje indeksu (".0").
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r2018[4] CO: PZD ze ziacza COM (USS) Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 3
GrupaP: KOM Max: -
Wyswietla dane procesowe, ktére zostaty odebrane przez USS na ztgczu COM.
[r20187]
19 0] > e r2036
prrsseses s . 1>
D
= 3>
|
| .
PZD4 PZD3 PZD2 PZD1 i : g r2037
STW2 HSW STW1 i [7] :
'« P2012 ———— 1
|
i STX Tekst poczatkowy
i LGE Dtugosé
- i ADR Adres
PZD PKW i PKW Wartos$¢ identyfikatora param.
BCC Dane Parametry |[ADR[|LGE|[ STX| i PZD Dane procesowe
procesowe i BCC Blok znaku kontrolnego
i STW Stowo sterowania
- Telegram USS » | HSW Gtéwna warto$¢ zadana
i
USS na zlagczu COM —>:<—Odwzorowanie PZD do param. r2018
Indeks:
r2018[0] : Stowo odebrane 0
r2018[1] : Stowo odebrane 1
r2018[2] : Stowo odebrane 2
r2018[3] : Stowo odebrane 3
Wskazowka:

Stowa sterowania ztacza szeregowego sg wyswietlane przez parametry bitowe r2036 i r2037.

Ograniczenia:

- Pierwsze stowo sterowania (STW1) musi by¢ przesytane w pierwszym stowie PZD, jesli przeksztattnik
jest sterowany przez powyzsze ztacze (USS na ztagczu COM) przez parametr PO700 lub P0719.

- Gfoéwna warto$¢ zadana (HSW) musi by¢ przesytana w drugim stowie PZD, jes$li wybrano powyzsze
zrodto wartosci zadanej (USS na ztgczu COM) przez parametr P1000 lub P0719.

- Przy P2012 >= 4 drugie stowo sterowania (STW2) musi by¢ przesytane w czwartym stowie PZD, jesli
wybrano powyzsze zlgcze (USS na ztaczu COM) do sterowania przeksztattnikiem (P0700 lub P0719).
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P2019[4] CI: PZD do ztacza COM (USS) Min:  0:0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 52:0 3
GrupaP: KOM Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 4000:0

Wybiera sygnaty, ktére majg by¢ przesytane przez USS do ztgcza COM.

ro052__ - [P2019]
r0052 [ » 0

1
!
(0027 oo » [}
> I2 . :
10053  D-eeeeeeeeeees » 3] [ .
r0053 ; ! A 4 4 4

PZD4 PZD3 PzD2 PzZD1

|
: i
N |
i ZSW2 HIW ZSW1
|
i
|
|

-——— P2012 ———————p

STX Tekst poczatkowy
LGE Diugosé

ADR Adres !
PKW Wartos¢ identyfikatora parametru:

PZD Dane procesowe !
PZD PKW
BCC Blok znaku kontrolnego ' |BCC Dane Parametry ||ADR|[LGE [| STX
ZSW Stowo stanu ! procesowe
HIW  Gféwna warto$é aktualna !
I - Telegram USS »
i

Odwzorowanie PZD z param. P2019 —>:<— USS na ztagczu COM

Indeks:
P2019[0] : Przesytane stowo O
P2019[1] : Przesytane stowo 1
P2019[2] : Przesytane stowo 2
P2019[3] : Przesytane stowo 3
Szczegoty:
Patrz P2016 (PZD do ztagcza BOP)
r2024[2] Bezbtedne telegramy USS Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 3
GrupaP: KOM Max: -
Wyswietla liczbe odebranych bezbtednych telegraméw USS.
Indeks:
r2024[0] : Ztacze szeregowe COM
r2024[1] : Ztacze szeregowe BOP
r2025[2] Odrzucone telegramy USS Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 3
GrupaP: KOM Max: -
Wyswietla liczbe odrzuconych telegraméw USS.
Indeks:
r2025[0] : Ztacze szeregowe COM
r2025[1] : Zigcze szeregowe BOP
r2026[2] Biad ramki USS Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 3
GrupaP: KOM Max: -
Wyswietla liczbe btedéw ramki USS.
Indeks:
r2026[0] : Ztacze szeregowe COM
r2026[1] : Ztacze szeregowe BOP
r2027[2] Btad przepetnienia USS Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 3
GrupaP: KOM Max: -
Wyswietla liczbe telegraméw USS z btedem przepetnienia.
Indeks:

r2027[0] : Ztacze szeregowe COM
r2027[1] : Ztacze szeregowe BOP
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r2028[2] Blad parzystosci USS Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 3
GrupaP: KOM Max: -

Wyswietla liczbe telegraméw USS z btedem parzystosci.
Indeks:

r2028[0] : Ztgcze szeregowe COM

r2028[1] : Ztacze szeregowe BOP

r2029[2] Nierozpoznany poczatek telegramu USS Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 3
GrupaP: KOM Max: -

Wyswietla liczbe telegraméw USS z nierozpoznanym poczatkiem.
Indeks:

r2029[0] : Ztacze szeregowe COM

r2029[1] : Ztacze szeregowe BOP

r2030[2] Btad bloku znaku kontrolnego USS Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 3
GrupaP: KOM Max: -

Wyswietla liczbe telegraméw USS z btedem znaku kontrolnego (BCC).
Indeks:

r2030[0] : Ztacze szeregowe COM

r2030[1] : Zigcze szeregowe BOP

r2031[2] Biad diugosci USS Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 3
GrupaP: KOM Max: -

Wyswietla liczbe telegraméw USS z btedng dtugoscia.
Indeks:

r2031[0] : Ztgcze szeregowe COM

r2031[1] : Ztacze szeregowe BOP

r2032 BO: Stowo sterowania 1 ze ztgcza BOP (USS) Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 3
GrupaP: KOM Max: -

Wyswietla stowo sterowania 1 ze ztacza BOP (stowo 1 z telegramu USS).
Pola bitowe:

Bit0O0 ZAE / WYRL 0 NIE 1 TAK
Bit01 WYE2: Stop elektryczny 0 TAK 1 NIE
Bit02 WYE3: Szybkie zatrzymanie 0 TAK 1 NIE
Bit03 Zwolnienie impulséw 0 NIE 1 TAK
Bit05 Zwolnienie zadajnika rozruchu ZR 0 NIE 1 TAK
Bit05 Start zadajnika rozruchu ZR 0 NIE 1 TAK
Bit05 Zwolnienie wartoséci zadanej 0 NIE 1 TAK
Bit07 Kwitowanie bieddéw 0 NIE 1 TAK
Bit08 JOG w prawo 0 NIE 1 TAK
Bit09 JOG w lewo 0 NIE 1 TAK
Bitlo0 Sterowanie z PLC 0 NIE 1 TAK
Bitll Zmiana kierunku obrotdw 0 NIE 1 TAK
Bitl3 Motopotencjometr wyze] 0 NIE 1 TAK
Bitl3 Motopotencjometr nizej 0 NIE 1 TAK
Bitl5 Sterowanie lokalne/zdalne 0 NIE 1 TAK
r2033 BO: Stowo sterowania 2 ze ztgcza BOP (USS) Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 3
GrupaP: KOM Max: -
Wyswietla stowo sterowania 2 ze ztagcza BOP (stowo 4 z telegramu USS).
Pola bitowe:
Bit0O Czestotliwos$¢ stata bit O 0 NIE 1 TAK
Bit01 Czestotliwo$é stata bit 1 0 NIE 1 TAK
Bit02 Czestotliwo$é stata bit 2 0 NIE 1 TAK
Bit08 Zwolnienie regulatora PID 0 NIE 1 TAK
Bit09 Zwolnienie hamowania DC 0 NIE 1 TAK
Bitl3 Btad zewnetrzny 1 0 TAK 1 NIE
Zaleznos¢:

P0700 = 4 (USS na ztaczu BOP) i P0719 = 0 (Rozkazy / Warto$¢ zadana = Parametry BICO).

MICROMASTER 420 Lista Parametrow
6SE6400-5BA00-0AP0_PL 117



Parametry Wydanie 06/04
r2036 BO: Stowo sterowania 1 ze ztagcza COM (USS) Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 3
GrupaP: KOM Max: -
Wyswietla stowo sterowania 1 ze ztacza COM (stowo 1 telegramu USS).
Pola bitowe:
Bit00 ZAE / WYRL 0 NIE 1 TAK
Bit01 WYE2: Stop elektryczny 0 TAK 1 NIE
Bit02 WYE3: Szybkie zatrzymanie 0 TAK 1 NIE
Bit03 Zwolnienie impulséw 0 NIE 1 TAK
Bit05 Zwolnienie zadajnika rozruchu ZR 0 NIE 1 TAK
Bit05 Start zadajnika rozruchu ZR 0 NIE 1 TAK
Bit05 Zwolnienie wartos$ci zadanej 0 NIE 1 TAK
Bit07 Kwitowanie bieddéw 0 NIE 1 TAK
Bit08 JOG w prawo 0 NIE 1 TAK
Bit09 JOG w lewo 0 NIE 1 TAK
Bitlo0 Sterowanie z PLC 0 NIE 1 TAK
Bitll Zmiana kierunku obrotdw 0 NIE 1 TAK
Bitl3 Motopotencjometr wyze] 0 NIE 1 TAK
Bitl3 Motopotencjometr nizej 0 NIE 1 TAK
Bitl5 Sterowanie lokalne/zdalne 0 NIE 1 TAK
Szczegoly:
Patrz r2033 (Stowo sterowania 2 ze zigcza BOP)
r2037 BO: Stowo sterowania 2 ze ztagcza COM (USS) Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 3
GrupaP: KOM Max: -
Wyswietla stowo sterowania 2 ze ztacza COM (stowo 4 telegramu USS).
Pola bitowe:
Bit0O0 Czestotliwo$é stata bit O 0 NIE 1 TAK
Bit01 Czestotliwo$é stata bit 1 0 NIE 1 TAK
Bit02 Czestotliwo$¢é stata bit 2 0 NIE 1 TAK
Bit08 Zwolnienie regulatora PID 0 NIE 1 TAK
Bit09 Zwolnienie hamowania DC 0 NIE 1 TAK
Bitl3 Biad zewnetrzny 1 0 TAK 1 NIE
Szczegoly:
Patrz r2033 (Stowo sterowania 2 ze ztgcza BOP).

P2040 Czas kontrolny telegramu CB (PROFIBUS) Min: 0 Poziom
StatU: UG Typ danych: U16 Jedn. ms Fabr: 20 3
GrupaP: KOM Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 65535
Definiuje czas po uptywie ktérego zostanie wyzwolony btgd (FO070), jesli nie zostanie odebrany zaden
telegram z modutu komunikacii.

Zaleznos¢:
Ustawienie 0 = Kontrola wytaczona.

P2041[5] Parametry CB (PROFIBUS) Min: 0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0 3
GrupaP: KOM Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 65535
Konfiguruje modut komunikacji (PROFIBUS).

Indeks:
P2041[0] : CB - Parametr 0
P2041[1] : CB - Parametr 1
P2041[2] : CB - Parametr 2
P2041[3] : CB - Parametr 3
P2041[4] : CB - Parametr 4
Szczegoly:
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Informacje do definicji protokotu i potrzebnych ustawien znajdujg sie w instrukcji obstugi modutu

komunikaciji.
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Parametry

r2050[4] CO: PZD z CB (PROFIBUS)

GrupaP:

KOM

Typ danych: U16

Jedn. -

Min: - Poziom
Fabr: -
Max: - 3

Wyswietla dane procesowe (PZD) odebrane z modutu komunikacji (CB).

[r2050 ]
b 0] > e r2090
------------------------------------ -] 1>
g D
Ly 3>
F—t——< !
i I Y
[ Pzp4 | PzD3 | PzD2 | PZDI : : : 2091
; - HSW ' STW1 i [7] '
i
I
!
PZD PKW : PKW Wartos¢ identyfikatora param.
Ramka CB Dane Parametry |Ramka CB ; PZD Dane procesowe
procesowe ;  STW Stowo sterowania
«—— P2041[0] —— i HSW Gtowna warto$¢ zadana
- Telegram CB - '
I
i
CB na ztagczu COM —>:<—Odwzorowanie PZD do param. r2050
Indeks:
r2050[0] : Stowo odebrane 0
r2050[1] : Stowo odebrane 1
r2050[2] : Stowo odebrane 2
r2050[3] : Stowo odebrane 3
Wskazowka:

Stowa sterowania ztacza sa wyswietlane przez parametry bitowe r2090 i r2091.

Ograniczenia:

- Pierwsze stowo sterowania (STW1) musi by¢ przesytane w pierwszym stowie PZD, jesli przeksztattnik
jest sterowany przez powyzsze ztacze (CB na ztaczu COM) przez parametr P0700 lub P0719.

- Gioéwna warto$¢ zadana (HSW) musi by¢ przesytana w drugim stowie PZD, jes$li wybrano powyzsze
zrodto wartosci zadanej (CB na ztaczu COM) przez parametr P1000 lub P0719.

- Przy P2012 >= 4 drugie stowo sterowania (STW2) musi by¢ przesytane w czwartym stowie PZD, jesli
wybrano powyzsze ztgcze (CB na ztgczu COM) do sterowania przeksztattnikiem (P0700 lub P0719).
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P2051[4] CI: PZD do CB (PROFIBUS) Min:  0:0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 52:0 3
GrupaP: KOM Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 4000:0
taczy dane procesowe (PZD) z modutem komunikacji (CB).
Parametr ten pozwala uzytkownikowi na zdefiniowanie zrodta stéw stanu i wartosci aktualnej dla odpowiedzi
PZD.
r0052  p--- P2051 !
r0052 SO TOT [+
10021  Deeeeeereesseeenees 11}
TR s >> 3 .
r0053 . : R, NSRRI, S A b
: i | PzD4 | PzD3 | PzD2 | PZD1
i ZSW2 HIW ZSW1
I
i
I
!
PKW  Wartos¢ identyfikatora param. | PZD w
PZD  Dane procesowe i Ramka CB Dane Parametry ||Ramka CB
ZSW  Stowo stanu I L procesowe |
HIW  Gtéwna warto$¢ aktualna I «——— P2041 [0] —
: -« Telegram USS ————————— P~
!
Odwzorowanie PZD z param. P2051 *:4— CB na ztagczu COM
Indeks:

P2051[0] : Przesytane stowo O
P2051[1] : Przesytane stowo 1
P2051[2] : Przesytane stowo 2
P2051[3] : Przesytane stowo 3

Najczestsze ustawienia:

Stowo stanu 1
Wartos¢ aktualna 1

52 CO/BO: Aktualne stowo stanu 1 (patrz r0052)
21 Czestotliwo$¢ wyjsciowa przeksztaitnika (patrz r0021)

Mozliwe sa inne ustawienia BICO

r2053[5] Identyfikacja modutu komunikacji (CB) Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 3
GrupaP: KOM Max: -

Wyswietla informacje identyfikacyjne modutu komunikacji CB). Rézne typy CB (r2053[0]) podawane sg w

deklaracji numeryczne;j.

Mozliwe ustawienia:

0 Brak opcjonalnego modutu komunikacji (CB)
1 PROFIBUS DP
2 DeviceNet
256 nie zdefiniowane

Indeks:
r2053[0] : Typ CB (PROFIBUS = 1)
r2053[1] : Wersja oprogramowania
r2053[2] : Data wersji oprogramowania
r2053[3] : Data oprogramowania (rok)
r2053[4] : Data oprogramowania (dzien/miesigc)

r2054[7] Diagnostyka CB (PROFIBUS) Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 3

GrupaP: KOM Max: -
Wyswietla informacje diagnostyczne do modutu komunikacji CB).

Indeks:
r2054[0] : Diagnostyka CB 0
r2054[1] : Diagnostyka CB 1
r2054[2] : Diagnostyka CB 2
r2054[3] : Diagnostyka CB 3
r2054[4] : Diagnostyka CB 4
r2054[5] : Diagnostyka CB 5
r2054[6] : Diagnostyka CB 6

Szczegoty:
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Patrz instrukcja obstugi odpowiedniego modutu komunikacji.
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r2090 BO: Stowo sterowania 1 z CB (PROFIBUS) Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 3
GrupaP: KOM Max: -

Wyswietla stowo sterowania 1 odebrane z modutu komunikacji (CB).
Pola bitowe:

Bit00 ZAL / WYZ1 0 NIE 1 TAK
Bit01 WYE2: Stop elektryczny 0 TAK 1 NIE
Bit02 WYE3: Szybkie zatrzymanie 0 TAK 1 NIE
Bit03 Zwolnienie impulséw 0 NIE 1 TAK
Bit05 Zwolnienie zadajnika rozruchu ZR 0 NIE 1 TAK
Bit05 Start zadajnika rozruchu ZR 0 NIE 1 TAK
Bit05 Zwolnienie wartos$ci zadanej 0 NIE 1 TAK
Bit07 Kwitowanie bieddéw 0 NIE 1 TAK
Bit08 JOG w prawo 0 NIE 1 TAK
Bit09 JOG w lewo 0 NIE 1 TAK
Bitlo0 Sterowanie z PLC 0 NIE 1 TAK
Bitll Zmiana kierunku obrotdw 0 NIE 1 TAK
Bitl3 Motopotencjometr wyze] 0 NIE 1 TAK
Bitl3 Motopotencjometr nizej 0 NIE 1 TAK
Bitl5 Sterowanie lokalne/zdalne 0 NIE 1 TAK

Szczegoly:
Informacje do definicji protokotu i potrzebnych ustawien znajdujg sie w instrukcji obstugi modutu
komunikaciji.

r2091 BO: Stowo sterowania 2 z CB (PROFIBUS) Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 3

GrupaP: KOM Max: -
Wyswietla stowo sterowania 2 odebrane z modutu komunikacji (CB).

Pola bitowe:
Bit0O0 Czestotliwo$é stata bit 0 0 NIE 1 TAK
Bit01 Czestotliwo$é stata bit 1 0 NIE 1 TAK
Bit02 Czestotliwo$é stata bit 2 0 NIE 1 TAK
Bit08 Zwolnienie regulatora PID 0 NIE 1 TAK
Bit09 Zwolnienie hamowania DC 0 NIE 1 TAK
Bitl3 Blad zewnetrzny 1 0 TAK 1 NIE

Szczegoly:
Informacje do definicji protokotu i potrzebnych ustawien znajduja sie w instrukcji obstugi modutu
komunikaciji.
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2.8.30 Btedy, alarmy, kontrole

P2100[3] Wybo6r numeru alarmu Min: 0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0 3
GrupaP: ALARMY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 65535
Wybiera do 3 bteddéw lub alarméw dla niestandardowych reakciji.
Indeks:
P2100[0] : Numer btedu 1
P2100[1] : Numer btedu 2
P2100[2] : Numer btedu 3
Przyktad:
Jesli btad FO005 ma spowodowac¢ WYL3 zamiast WYL2, nalezy ustawi¢ P2100[0] = 5, wtedy wybraé
2zgdana reakcje w P2101[0] (w tym przypadku ustawi¢ P2101[0] = 3).
Wskazowka:
Wszystkie btedy posiadajg jako standardowg reakcje WYL2. Dla niektérych kodow bteddw, ktore sg
powodowane przez wylaczenia sprzetowe (np. przecigzenie pradowe), nie mozna zmienia¢ standardowych
reakgji.
P2101[3] Wartos¢ reakcji stop Min: 0 Poziom
StatU: UG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0 3
GrupaP: ALARMY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4

Ustawia wartosci reakcji zatrzymania napedu dla btedéw wybranych przez P2100 (wybér numeru alarmu).

Ten indeksowany parametr wprowadza reakcje na btedy/alarmy, ktére sg zdefiniowane w indeksach 0 do 2
parametru P2100.

Mozliwe ustawienia:

Indeks:

Brak reakciji, brak wyswietlania
Reakcja stop WYL1

Reakcja stop WYtL2

Reakcja stop WYL3

Brak reakgji, tylko alarm

A WN-=20O

P2101[0] : Reakcja stop 1
P2101[1] : Reakcja stop 2
P2101[2] : Reakcja stop 3

Wskazoéwka:

Ustawienia 0 - 3 sg dostepne tylko dla btedow.
Ustawienia 0 i 4 sg dostepne tylko dla alarmow.

Indeks 0 (P2101) odnosi sie do btedu/alarmu w indeksie 0 (P2100).

P2103

BI: 1. zrodto kwitowania biedu Min:  0:0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 722:2 3
GrupaP: ROZKAzZY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0

Definiuje pierwsze zrédto kwitowania btedu np., klawiatura/wej. binarne itp. (zaleznie od ustawienia).

Najczestsze ustawienia:

722.0 = Wejscie binarne 1 (P0701 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.1 = Wejscie binarne 2 (P0702 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.2 = Wejscie binarne 3 (P0703 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.3 = Wejscie binarne 4 (przez wejscie analogowe, P0704 musi by¢ ustawione na 99)

P2104 BI: 2. zrédto kwitowania btedu Min:  0:0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 0:0 3
GrupaP: ROZKAZY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0

Wybiera drugie zrodto kwitowania btedu.

Najczestsze ustawienia:

722.0 = Wejscie binarne 1 (P0701 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.1 = Wejscie binarne 2 (P0702 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.2 = Wejscie binarne 3 (P0703 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.3 = Wejscie binarne 4 (przez wejscie analogowe, P0704 musi by¢ ustawione na 99)

P2106 Bl: Biad zewnetrzny Min:  0:0 Poziom
StatU: UG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 1:0 3
GrupaP: ROZKAZY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0

Wybiera zrédio btedéw zewnetrznych. W przypadku wystapienia btedu zewnetrznego generowany jest
komunikat btedu FO085.

Najczestsze ustawienia:
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722.0 = Wejscie binarne 1 (P0701 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.1 = Wejscie binarne 2 (P0702 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.2 = Wejscie binarne 3 (P0703 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.3 = Wejscie binarne 4 (przez wejscie analogowe, P0704 musi by¢ ustawione na 99)
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r2110[4] Numer alarmu Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 2
GrupaP: ALARMY Max: -

Wyswietla informacje alarmowe.

Maksymalnie mogg by¢ wyswietlane 2 aktywne alarmy (indeksy O i 1) i 2 historyczne alarmy (indeksy 2 i 3).
Indeks:

r2110[0] : Ostatnie alarmy --, alarm 1

r2110[1] : Ostatnie alarmy --, alarm 2

r2110[2] : Ostatnie alarmy -1, alarm 3

r2110[3] : Ostatnie alarmy -1, alarm 4
Wskazowka:

Wyswietlacz panela obstugi miga, gdy alarm jest aktywny. Diody LED oznaczajg w tym przypadku status

alarmu.

Jesli uzywany jest panel AOP, to wyswietlany jest numer i tekst aktywnego alarmu.

Uwaga:

Indeksy Qi 1 nie sg zapamietywane.

P2111 taczna liczba alarmoéow Min: 0 Poziom
StatU: UG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0 3
GrupaP: ALARMY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4
Wyswietla liczbe alarméw (do 4) od czasu ostatniego skasowania. Ustawi¢ na 0, zeby skasowac protokét
alarmow.

r2114[2] Licznik czasu pracy Min: - Poziom

Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 3

GrupaP: ALARMY Max: -

Wyswietla licznik czasu pracy.

Jest to taczny czas, w ktdrym przeksztaitnik jest zatagczony. Przy wytaczeniu wartos¢ jest zapamietywana.
Przy ponownym uruchomieniu licznik kontynuuje zliczanie. Przy liczniku czasu pracy r2114 wykonywane
jest nastepujace obliczenie:

- Warto$¢ z r2114[0] jest mnozona przez 65536 i ostatecznie dodawana do wartosci r2114[1].

- Jednostkg wynikowej odpowiedzi sg sekundy.

Jesli parametr P2115 = 0, tzn. Nie jest ustawiony na czas rzeczywisty, to wartos¢ licznika czasu pracy
r2114 jest uzywana do oznaczania czasu wystgpienia btedu (patrz r0948).
Indeks:
r2114[0] : Czas systemowy, sekundy, gérne stowo
r2114[1] : Czas systemowy, sekundy, dolne stowo
Przyktad:
Jeslir2114[0] = 1 i r2114[1] = 20864,
otrzymuje sie 1 * 65536 + 20864 = 86400 sekund. Liczba ta odpowiada 1 dniowi.
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P2115[3] Zegar czasu rzeczywistego AOP Min: 0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0 3
GrupaP: ALARMY Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 65535
Wyswietla czas rzeczywisty panela AOP.
Wszystkie przeksztattniki posiadajg wewnetrzng funkcje licznika czasu, przy pomocy ktérego mozna
oznaczaé i protokotowa¢ czas wystgpienia btedéw. Nie wystepuje jednak zegar czasu rzeczywistego (RTC)
z zasilaniem bateryjnym. Przeksztattniki mogg wspotpracowac ze sterowanym programowo zegarem RTC,
przy czym zegar RTC musi by¢ ustawiony z panela obstugi AOP. Przy uzyciu AOP synchronizacja odbywa
sie automatycznie. Przy uzyciu portu szeregowego zgdanie zapisu tego parametru musi by¢ przestane ze
sterowania nadrzednego. Jesli podczas pracy zostanie zdjety panel AOP lub nastgpi przerwanie magistrali,
zegar czasu rzeczywistego dziata dalej przy pomocy licznika czasu pracy. Dopiero po wytaczeniu napiecia
zegar czasu rzeczywistego jest ustawiany ponownie na zero.
Czas jest zapisywany w parametrze tablicy stéw P2115. Ten numer parametru jest wspolny dla wszystkich
przeksztaitnikdw. Przeksztattniki, ktére nie wspieraja tej funkcji zwracajg odpowiedz "Nierozpoznany
parametr" , ktdra jest ignorowana przez mastera. Czas jest ustawiany przez standardowy telegram
protokotu USS "zapis parametru tablicowego".
Jesli AOP dziata jako master USS, lista dostepnych urzadzen slave jest znacznikowana zgdaniem
aktualizacji czasu przy kazdym cyklu inicjalizacyjnym. Gdy master przy nastepnym cyklu aktualizacji USS
przejdzie przez catg liste urzadzen slave USS, jesli nie ma do wykonania zadan o wyzszym priorytecie i
slave ma ustawiony znacznik zadania aktualizacji czasu, wtedy wystawiany telegram zapisu parametru
tablicowego, ktéry zawiera biezgcy czas. Zgdanie dla danego urzadzenia slave jest kasowane, gdy slave
zwroci prawidtowg odpowiedz. Panel AOP nie musi czyta¢ czasu z urzadzenia slave.
Czas jest zarzadzany w parametrze tablicy stow i jest kodowany nastepujaco — ten sam format jest uzywany
w protokotach komunikatéw btedow.
Indeks Starszy bajt (MSB) Mtodszy bajt (LSB)
0 Sekundy (0 - 59) Minuty (0 - 59)
1 Godziny (0 - 23) Dni (1 -31)
2 Miesigce (1 - 12) Lata (00 - 250)
Czas jest mierzony od 1 stycznia 2000. Wartosci s warto$ciami binarnymi.
Indeks:
P2115[0] : Czas rzeczywisty, sekundy + minuty
P2115[1] : Czas rzeczywisty, godziny + dni
P2115[2] : Czas rzeczywisty, miesigc + rok
Przyktad:
P2115[0] = 13625
P2115[1] = 2579
P2115[2] = 516
Przeliczenie na wielkosci binarne (U16) daje nastepujacy wzor bitow:
Sekundy + minuty:
- Starszy bajt (MSB) = 00110101 odpowiada liczbie 53, tzn. 53 sekunda
- Mtodszy bajt (LSB) = 00111001 odpowiada liczbie 57, tzn. 57 minuta
Godziny + dni:
- Starszy bajt (MSB) = 00001010 odpowiada liczbie 10, tzn. 10 godzina
- Miodszy bajt (LSB) = 00010011 odpowiada liczbie 19, tzn. 19 dzien
Miesiac + rok
- Starszy bajt (MSB) = 00000010 odpowiada liczbie 2, tzn. 2 miesigc
- Miodszy bajt (LSB) = 00000100 odpowiada liczbie 4, tzn. 4 rok
Tak wiec czas wyswietlany w P2115 to 19.02.2004, 10:57:53.
P2120 Licznik wyswietlen alarmoéow Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0 4
GrupaP: ALARMY Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 65535
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Podaje taczng ilos¢ alarméw. Parametr ten jest zwigkszany, gdy wystapi alarm.
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P2150 Czestotliwosc¢ histerezy f_his Min:  0.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. Hz Fabr: 3.00 3
GrupaP: ALARMY Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 10.00
Definiuje czestotliwos$¢ histerezy dla réznych funkcji meldunkowych (patrz nastepujacy diagram).

0
f akt> 0 3
f_akt 1 f_akt>0
Ladl :)
0~+j: r2197 Bit03
r0052 Bit14
Cz. hist. f_hi 0
z. hist. f_his
0.00 ... 10.00 [HZ] T
P2150.D (3.00) :
f_zad N . ﬂj | f_akt|>=|f zad |
- 0 r2197 bit04
r0053 bit06
1
oo 1
_1 P Cz. hist. f_his
= 0.00 ... 10.00 [HZ]
| f_akt| >= | zad | P2150.D (3.00)

P2155 Wartos¢ progowa czestotliwosci f_1 Min:  0.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. Hz Fabr: 30.00 3
GrupaP: ALARMY Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 650.00
Ustawia warto$¢ progowa f_1 dla poréwnania z czestotliwoscig aktualng. Ta warto$¢ progowa steruje bitem
stanu 4 i 5 w stowie stanu 2 (r0053).

<= Wart.prog.czest. f_1 .
| f_akt] f1 0.00 ... 650.00 [Hz] 32651 ggggnif_}
> ; . ms
| f_akt|>f_1 5769 P2155.D (30.00) £2156.D (10)
v —
f_akt 1 T 0 |f_akt|<=f_1
eV M. g
Wart.prog.czest. f_1 r2197 Bit01
0.00 ... 650.00 [Hz] i r0053 Bit05
- P2155.D (30.00) - )
St.czas. filtra predk. Czest. histerezy f_his
0...1000 [ms] ; 0.00 ... 10.00 [Hz]
P2153.D (5) iy P2150.D (3.00) =5 | f akt|>f 1
> ﬂ 0 |—| D
r2197 Bit02
4+ Gras opazn.{ 1 10053 Bit04
Czest. histerezy f_his 0... 10000 [ms]
0.00 ... 10.00 [HZ] P2156.D (10)
P2150.D (3.00)

P2156 Czas opdznienia progu czestotliwosci f_1 Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. ms Fabr: 10 3
GrupaP: ALARMY Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 10000
Ustawia czas opdznienia przed poréwnaniem z wartoscig progowa czestotliwosci f_1 (P2155).

Szczegoly:

Patrz diagram w P2155 (warto$¢ progowa czestotliwosci f_1).
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P2164 Histereza uchybu czestotliwosci Min:  0.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. Hz Fabr: 3.00 3
GrupaP: ALARMY Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 10.00
Definiuje histereze, z ktérg modulowany jest dopuszczalny uchyb czestotliwosci (patrz funkcja meldunkowa
f_akt ==f_zad). Czestotliwos¢ ta steruje bitem 8 w stowie stanu 1 (r0052) i bitem 6 w stowie stanu 2
(r0053).

f akt==f zad Dop. uchyb cz.
- - 0.00 ... 20.00 [HZ]
P2163.D (3.00) Cz. op. dop. uchybu
] 0...10000 [ms]
P2165.D (10)
1 ol = f_akt==f_zad
AY > — )
0 r2197 bit 07
r0052 bit 02
I r0053 bit 06
Hist. uchybu cz.
0.00 ... 10.00 [Hz]
P2164.D (3.00)

P2167 Czestotliwos¢ wylaczenia f_wyt Min:  0.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. Hz Fabr: 1.00 3
GrupaP: ALARMY Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 10.00
Definiuje prég dla funkcji meldunkowej [f_akt| > P2167 (f_wyt).

P2167 oddziatywuje na nastepujace funkcje:
- Jesli czestotliwos¢ aktualna jest nizsza od tego progu i uptynie czas opdznienia, to kasowany jest bit 1
w stowie stanu 2 (r0053)
- Jesli wybierze sie WYL1 lub WYL3 i spetniony jest powyzszy warunek, zdejmowane sg impulsy
przeksztattnika (WYL2).
Ograniczenie:
- Funkcja meldunkowa |f_akt| > P2167 (f_wyt) nie jest aktualizowana i nie s zdejmowane impulsy, gdy
aktywny jest hamulec trzymajacy silnika (MHB, P1215 = 1).
A
ZAL
WYL1/WYL3 > t
I ZZ WYL1/WYE3
A fakt
P2167
\ > t
[f_akt] > P2167
4
r0053 1
Bit01 >t
P2168 P2168 P2168
WYL2
A
nieaktywny
aktywny >t

P2168 Czas opo6znienia T_wyt Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. ms Fabr: 10 3
GrupaP: ALARMY Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 10000
Definiuje, jak dtugo przeksztattnik moze pracowaé ponizej czgstotliwosci wytaczenia (P2167), zanim nastapi
wytgczenie.

Zaleznos¢:
Aktywny, gdy nie jest sparametryzowany hamulec trzymajacy (P1215).
Szczegoly:

Patrz diagram w P2167 (czestotliwo$¢ wytaczenia).
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P2170 Wartos¢ progowa pradu |_prog Min: 0.0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. % Fabr: 100.0 3
GrupaP: ALARMY Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 400.0
Definiuje warto$¢ progowg pradu w [%], w odniesieniu do P0305 (prad znamionowy silnika), ktéra jest
uzywana przy poréwnaniu |_akt i I_prog (patrz nastepujacy diagram).
|I_akt| > I_prog
1
I akt A 0T [1_akt|>1_prog
—> | vy ] {>C
0 I r0053 bit 03
Opdzn. w. p. pr.
| 0...10000 [ms]
Wartos¢ |_prog P2171.D (10)
0.0 ...400.0 [%]
P2170.D (100.0)
Wskazowka:
Ta warto$é progowa steruje bitem 3 w stowie stanu 2 (r0053).
P2171 Czas op6znienia wartosci progowej pradu Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. ms Fabr: 10 3
GrupaP: ALARMY Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 10000
Definiuje czas op6znienia przed aktywacjg poréwnania pradu.
Szczegotly:
Patrz diagram do P2170 (warto$¢ progowa pradu |_prog).
P2172 Wartos¢ progowa napiecia obwodu DC Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. V Fabr: 800 3
GrupaP: ALARMY Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 2000
Definiuje warto$¢ progowg napiecia obwodu posredniego DC, ktora jest poréwnywana z napieciem
aktualnym (patrz nastepujacy diagram).
Udc A
P2172
>t
Uy o <P2172
- A
r0053 1
Bit 7
0 — >t
Uy o > P2172 P2173
r0053 1
Bit 8
0 > t
P2173
Wskazowka:
Napiecie to steruje bitem 7 i 8 w stowie stanu 2 (r0053).
P2173 Czas opdznienia Udc Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. ms Fabr: 10 3
GrupaP: ALARMY Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 10000
Definiuje czas op6znienia przed aktywacjg poréwnania wartosci progowe;j.
Szczegoly:

Patrz diagram w P2172 (warto$¢ progowa napiecia obwodu DC).
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P2179 Prog pradu detekcji biegu jalowego Min: 0.0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. % Fabr: 3.0 3
GrupaP: ALARMY Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 10.0
Wartos$¢ progowa pradu dla alarmu A0922 (brak obciazenia) w [%], w odniesieniu do P0305 (prad
znamionowy silnika), jak pokazano w nastepujacym diagramie.
Brak obciazenia
| 1I_akt | . ~[: 1
i
Y ,
Prog p_r bieg jat. >
0.0...10.0 [%] T
Zwolnienie impulsow P2179 (3.0) 0 Brak obcigzenia
> & > —)
r2197 bit 11
> 1
Opozn. rozp. biegu jat.
0...10000 [ms]
P2180 (2000)
1
| U_akt | q :[
00—
0
Wskazowka:
Mozliwe, Ze silnik nie jest podtgczony (brak obciazenia) lub brak jednej fazy.
Uwaga:
Jesli nie moze by¢ podana warto$¢ zadana silnika i aktualna granica (P2179) nie jest przekroczona,
zostanie wystawiony alarm A0922 (nie podano obcigzenia), po uptywie czasu op6znienia (P2180).
P2180 Czas opéznienia detekcji biegu jalowego Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. ms Fabr: 2000 3
GrupaP: ALARMY Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 10000
Czas opodznienia dla rozpoznania, ze prad jest mniejszy od warto$ci progowej zdefiniowanej w P2179.
Wskazowka:
Mozliwe, ze silnik nie jest podtaczony (brak obcigzenia) lub brak jednej fazy.
Uwaga:
Jesli nie moze by¢ podana warto$¢ zadana silnika i aktualna granica (P2179) nie jest przekroczona,
zostanie wystawiony alarm A0922 (nie podano obcigzenia), po uptywie czasu op6znienia (P2180).
Szczegoty:
Patrz diagram w P2179 (prég pradu detekcji biegu jatowego)
r2197 CO/BO: Stowo kontrolne 1 Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 2
GrupaP: ALARMY Max: -
Stowo kontrolne 1 podaje stan funkcji kontrolnych. Kazdy bit reprezentuje jedna funkcje kontrolng.
Pola bitowe:
Bit0O0 f akt <= P1080 (f min) 0 NIE 1 TAK
Bit01 f akt <= P2155 (f_1) 0 NIE 1 TAK
Bit02 f akt > P2155 (f 1) 0 NIE 1 TAK
Bit03 f akt >  zero 0 NIE 1 TAK
Bit04 f akt >= warto$¢ zadana (f_ zad) 0 NIE 1 TAK
Bit05 f akt > P2167 (f_wykl) 0 NIE 1 TAK
Bit06 f akt >= P1082 (f max) 0 NIE 1 TAK
Bit07 f akt == wartos$¢ zadana (f zad) 0 NIE 1 TAK
Bit08 i _akt r0027 > P2170 0 NIE 1 TAK
Bit09 Nieodfiltr. Udc_akt < P2172 0 NIE 1 TAK
Bitlo0 Nieodfiltr. Udc akt > P2172 0 NIE 1 TAK
Bitll Brak obciagzenia 0 NIE 1 TAK
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2.8.31 Regulator technologiczny (regulator PID)

P2200

Bl: Zwolnienie regulatora PID Min:  0:0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 0:0 2
GrupaP: TECH Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0
Zwalnia/blokuje regulator PID.
PID
N| 0 — 7o)
el o & g 2 3
AN| N N N &
ADG P2254 of o o ol pP2291 5
TN Regulacja
P2253 PID |, PIDL, PID o D> simika.
PID sum["| zrR 3> i
5¢Z 2 P2292
USS na g FJIDwyjs'cie
21, BOP Pzim
USS na P2264 oo
zt. COM P; g T >
CBna P2265 P2268 P2271
2t. COM ; P2200 :!
Najczestsze ustawienia:
0 : Regulator PID dezaktywowany
1 : Regulator PID uaktywniony trwale
Parametry BICO : Regulator PID sterowany zdarzeniowo (dezakt./akt.)
Zaleznos¢:

Przy ustawieniu 1 automatycznie wytaczane sa normalne czasy ramp ustawione w P1120 i P1121 oraz
normalne wartosci zadane czestotliwosci.

Jednak po rozkazie WYL 1 lub WYL3 czestotliwos¢ przeksztattnika jest zmniejszana do zera przy uzyciu
czasu rampy ustawionego w P1121 (przy WYL3: P1135).

Wskazowka:
Zrédto wartosci zadanej PID wybierane jest przy pomocy P2253. Warto$é zadana PID i sygnat zwrotny PID
sg interpretowane jako wartosci procentowe (nie [Hz]). Jesli zwolniony jest regulator PID, to wyjscie
regulatora PID jest wyswietlane jako warto$¢ procentowa i ostatecznie znormalizowana przez P2000 w Hz.

W trzecim poziomie dostepu zrodto zwolnienia dla regulatora PID moze pochodzié rowniez z wejs¢
binarnych 722.0 do 722.2 dla DIN1 do DIN3 lub z innych Zrédet BICO.

Uwaga:
Najnizsza i najwyzsza czestotliwo$¢ silnika (P1080 i P1082), jak rowniez czestotliwosci pomijane (P1091 do
P1094) pozostajg aktywne na wyjsciu przeksztattnika. Jednakze uaktywnienie czestotliwo$ci pomijanych
przy regulacji PID moze prowadzi¢ do niestabilnosci.

P2201

MICRO

Stata wartos¢ zadana PID 1 Min:  -200.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. % Fabr: 0.00 2
GrupaP: TECH Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 200.00

Definiuje stata warto$¢ zadang PID 1

Istniejg 3 mozliwosci dla wyboru statych wartosci zadanych PID:
1. Wybdr bezposredni

2. Wybor bezposredni + rozkaz ZAt

3. Wybdr kodowany binarnie + rozkaz ZAL

1. Wybdr bezposredni (P0701 - P0706 = 15):
- W tym trybie pracy jedno wejscie binarne wybiera jedng statg wartos¢ zadang PID.
- Jesli jednoczesnie aktywnych jest wiele wejs¢ binarnych, to wybrane wartosci zadane PID sg
sumowane.
- np.: PID-SCZ1 + PID-SCZ2 + PID-SCZ3.

2. Wybor bezposredni + rozkaz ZAt (P0701 - P0706 = 16):
- W tym trybie wyboru state wartosci zadane PID sg taczone z rozkazem ZAt
- Podobnie do 1) jedno wejscie binarne wybiera jedna statg wartos$¢ zadang PID
- Jesli jednoczesnie aktywnych jest wiele wej$¢ binarnych, to wybrane wartosci zadane PID sg
sumowane.
- np.: PID-SCZ1 + PID-SCZ2 + PID-SCZ3.

3. Wyboér kodowany binarnie + rozkaz ZAt. (P0701 - P0O706 = 17):
- Przy uzyciu tej metody mozna wybrac¢ do 8 statych wartosci zadanych PID.
- State wartosci zadane PID sg wybierane wedtug nastepujacej tabeli:
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Przyktad:
Wybér kodowany binarnie :

DIN3 DIN2 DIN1
0% |PID-SCZz0 0 0 0
P2201 [PID - SCZ1
P2202 [PID - SCZ2
P2203 [PID - SCZ3
P2204 [PID - SCZ4
P2205 [PID - SCZ5
P2206 |PID - SCZ6
P2207 |PID - SCZ7

jury 'y purg g fo I k=1 =)
| =mlo|lo|=ml=a|lO
- O =k | O =t | O | =

Wybor bezposredni statej czestotliwosci SW-PID1 (P2201) przez wejscie binarne 1 (DIN 1):

P0701 =15
lub
P0701 = 99, P2220 = 722.0, P2216 = 1
P2216
P2220 I
DIN1 r0722.0 ) ) 10\0
0—®=°
A4
0 —
TN
P2201 }—>_o
O r2224
Zaleznos¢:
Wymagane jest P2200 = 1 w drugim poziomie dostepu uzytkownika dla zwolnienia Zrédta wartosci zadanej.
Wskazowka:

Mozna wybrac¢ rézne rodzaje czestotliwo$ci; przy jednoczesnym wyborze sg one sumowane.

P2201 = 100 % odpowiada 4000 Hex.

P2202 Stata wartos¢ zadana PID 2 Min:  -200.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. % Fabr: 10.00 2
GrupaP: TECH Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 200.00
Definiuje statg wartos¢ zadang PID 2
Szczegoly:
Patrz P2201 (stata warto$¢ zadana PID 1).
P2203 Stata wartos¢ zadana PID 3 Min:  -200.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. % Fabr: 20.00 2
GrupaP: TECH Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 200.00
Definiuje statg warto$¢ zadang PID 3
Szczegoly:
Patrz P2201 (stata warto$¢ zadana PID 1).
P2204 Stata wartos¢ zadana PID 4 Min:  -200.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. % Fabr: 30.00 2
GrupaP: TECH Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 200.00
Definiuje statg wartos¢ zadang PID 4
Szczegoly:
Patrz P2201 (stata warto$¢ zadana PID 1).
P2205 Stata wartos¢ zadana PID 5 Min:  -200.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. % Fabr: 40.00 2
GrupaP: TECH Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 200.00

Definiuje statg warto$¢ zadang PID 5
Szczegoly:
Patrz P2201 (stata warto$¢ zadana PID 1).
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P2206 Stata wartos¢ zadana PID 6 Min:  -200.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. % Fabr: 50.00 2
GrupaP: TECH Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 200.00
Definiuje statg warto$¢ zadang PID 6
Szczegoly:
Patrz P2201 (stata warto$¢ zadana PID 1).
P2207 Stata wartos¢ zadana PID 7 Min:  -200.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. % Fabr: 60.00 2
GrupaP: TECH Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 200.00
Definiuje statg wartos¢ zadang PID 7
Szczegoly:
Patrz P2201 (stata warto$¢ zadana PID 1).
P2216 Tryb statej wartosci zadanej PID - Bit 0 Min: 1 Poziom
StatU: uG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 1 3
GrupaP: TECH Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 3

State warto$ci zadane PID mozna wybiera¢ na trzy sposoby. Parametr P2216 okresla metode wyboru, Bit 0.
Mozliwe ustawienia:

1 Wybér bezposredni

2 Wybor bezposredni + rozkaz ZAt

3 Wybdr kodowany binarnie + rozkaz ZAt.

P2217 Tryb statej wartosci zadanej PID - Bit 1 Min: 1 Poziom
StatU: uG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 1 3
GrupaP: TECH Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 3

Wybor kodowany binarnie lub wybdr bezposredni Bit 1 dla statej warto$ci zadanej PID.
Mozliwe ustawienia:

1 Wybor bezposredni
2 Wybér bezposredni + rozkaz ZAt
3 Wybér kodowany binarnie + rozkaz ZAt

P2218 Tryb statej wartosci zadanej PID - Bit 2 Min: 1 Poziom
StatU: uG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 1 3
GrupaP: TECH Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 3

Wybdr kodowany binarnie lub wybdr bezposredni Bit 2 dla statej warto$ci zadanej PID.
Mozliwe ustawienia:

1 Wybér bezposredni

2 Wybor bezposredni + rozkaz ZAt

3 Wybor kodowany binarnie + rozkaz ZAt

P2220 Bl: Wybor statej wartosci zadanej PID - Bit 0 Min:  0:0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 0:0 3
GrupaP: ROZKAZY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0

Definiuje zrédto rozkazoéw dla bitu O wyboru statej wartosci zadanej PID.
Najczestsze ustawienia:

722.0 = Wejscie binarne 1 (P0701 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.1 = Wejscie binarne 2 (P0702 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.2 = Wejscie binarne 3 (P0703 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.3 = Wejscie binarne 4 (przez wejscie analogowe, P0704 musi by¢ ustawione na 99)

P2221 Bl: Wybor statej wartosci zadanej PID - Bit 1 Min:  0:0 Poziom
StatU: UG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 0:0 3
GrupaP: ROZKAZY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0

Definiuje zrédto rozkazéw dla bitu 1 wyboru statej wartosci zadanej PID.
Najczestsze ustawienia:

722.0 = Wejscie binarne 1 (P0701 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.1 = Wejscie binarne 2 (P0702 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.2 = Wejscie binarne 3 (P0703 musi by¢ ustawione na 99, BICO)

P2222 Bl: Wybor statej wartosci zadanej PID - Bit 2 Min:  0:0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 0:0 3
GrupaP: ROZKAZY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0

Definiuje zrédto rozkazéw dla bitu 2 wyboru statej wartosci zadanej PID.
Najczestsze ustawienia:

722.0 = Wejscie binarne 1 (P0701 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.1 = Wejscie binarne 2 (P0702 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.2 = Wejscie binarne 3 (P0703 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
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r2224 CO: Aktualna stata wartos¢ zadana PID Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. % Fabr: - 2
GrupaP: TECH Max: -
Wyswietla sume wybranych statych wartosci zadanych PID.
Wskazowka:

100 % = 4000 Hex

P2231 Pamie¢ wartosci zadanej motopotencjometru PID Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0 2
GrupaP: TECH Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 1

Pamie¢ wartosci zadanej motopotencjometru dla regulatora PID
Mozliwe ustawienia:

0 Wartos$¢ zadana PID-MOP nie jest zapamietywana

1 Warto$¢ zadana PID-MOP jest zapamietywana w P2240
Zaleznos¢:

Przy wyborze 0, po rozkazie WYt warto$¢ zadana powraca do wartosci ustawionej w P2240 (warto$é

zadana PID-MOP).

Przy wyborze 1 aktywna wartos¢ zadana jest zapamigtywana i parametr P2240 jest aktualizowany

odpowiednio do biezacej wartosci.
Szczegoly:
Patrz P2240 (warto$¢ zadana PID-MOP).

P2232 Blokada ujemnej wartosci zad. PID-MOP
StatU: uG Typ danych: U16

GrupaP: TECH Aktywny: Po potw.

Jedn. -
SU: Nie

Min: O
Fabr: 1
Max: 1

Poziom

2

Blokuje ujemne wartosci zadane na wyjsciu PID-MOP r2250.
Mozliwe ustawienia:

0 Ujemne wartosci zadane PID-MOP dopuszczalne

1 Ujemne wartosci zadane PID-MOP zablokowane

Wskazowka:

Przy ustawieniu 0 zmiana kierunku obrotéw silnika przy pomocy wartosci zadanej motopotencjometru jest
dopuszczalna (zwigkszanie/zmniejszanie czestotliwosci albo przez wejscia binarne, albo przez przyciski

Wyzej/Nizej motopotencjometru).

P2235 Bl: Zrédto motopotencjometru PID-MOP Wyzej Min:  0:0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 19:13 3
GrupaP: ROZKAZY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0
Definiuje zrédto rozkazu "Motopotencjometr wyzej".

Najczestsze ustawienia:
722.0 = Wejscie binarne 1 (P0701 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
7221 = Wejscie binarne 2 (P0702 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.2 = Wejscie binarne 3 (P0703 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
19.0 = Przycisk Wyzej

Zaleznos¢:
Zmiana warto$ci zadanej:
1. Uzywac¢ przyciskdw Wyzej/Nizej na panelu BOP lub
2. Ustawi¢ P0702/P0703 = 13/14 (funkcja wejs¢ binarnych 2 i 3)

P2236 Bl: Zrédto motopotencjometru PID-MOP Nizej Min:  0:0 Poziom
StatU: uG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 19:14 3
GrupaP: ROZKAZY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0
Definiuje zrédto rozkazu "Motopotencjometr nizej".

Najczestsze ustawienia:
722.0 = Wejscie binarne 1 (P0701 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
7221 = Wejscie binarne 2 (P0702 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.2 = Wejscie binarne 3 (P0703 musi by¢ ustawione na 99, BICO)
722.3 = Wejscie binarne 4 (przez wejscie analogowe, P0704 musi by¢ ustawione na 99)
19.E = Przycisk Nizej
Zaleznos¢:
Zmiana warto$ci zadanej:
1. Uzywac przyciskdw Wyzej/Nizej na panelu BOP lub
2. Ustawi¢ P0702/P0703 = 13/14 (funkcja wejs¢ binarnych 2 i 3)

P2240 Wartos¢ zadana motopotencjometru PID-MOP Min:  -200.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. % Fabr: 10.00 2
GrupaP: TECH Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 200.00
Warto$¢ zadana motopotencjometru.

Pozwala uzytkownikowi na ustawienie wartosci zadanej PID jako wartos$ci procentowe;.
Wskazowka:

100 % = 4000 Hex
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r2250 CO: Aktualna wartos$¢ zadana motopot. PID-MOP Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. % Fabr: - 2
GrupaP: TECH Max: -
Wyswietla aktualng warto$¢ zadang motopotencjometru jako wartos¢ procentowa.
1
DIN o >
t
1
BOP
=
) ] t
uss 1
CB P2236 0 >
zt. COM t
\ 4 \ 4 A 4 A\ r vy A 4 \ 4 \ 4
%A
P1082 100 %
P2000
P1080 400% ; S\
P2000 / \ Y =
\\ A\ , .
-t > - \ / t
P1080 100% /
- . (o]
P2000 |
/ v/ fob .
-100 %
P1082 r2250 P2000
- -100 %
P2000
Wskazowka:
100 % = 4000 Hex
P2253 Cl: Wartos¢ zadana PID Min:  0:0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 0:0 2
GrupaP: TECH Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0
Definiuje zrédto dla podawania wartosci zadanej PID.
PID
N| 0 — 7o)
MOP g &l & & 3
AN| N N N &
ADC P2254 of o o ol pP2291 5
TN Regulacja
p2253 | Slc D e P10 Ly PID PID o P> sinike
PID SUM ZR PT1 A 1 +
562 2 P2292
USS na N PID,s
o wyjscie
ztgczu BOP P2167 !
USS na P2264 PID| ~Y~ _[PID
ztaczu COM PT1] - T > S:L
CBna P2265 P2268 P2271
ztaczu COM P2200 I
Najczestsze ustawienia:
Parametr Nazwa parametru Ustawienie Znaczenie
P2200 Bl: Zwolnienie regulatora PID 1.0 Regulator PID zawsze aktywny
722.x Wejscie binarne x
P2253 Cl: Warto$¢ zadana PID 2224 Stata wart. zad. PID (PID-SCZ)
2250 PID-MOP
2015.1 USS na ziaczu BOP
2019.1 USS na ziaczu COM
2050.1 CB na ztagczu COM
P2264 ClI: Wartos¢ aktualna PID 755.0 Wejscie analogowe
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P2254

Cl: Zrédto dodatkowej wartosci zadanej PID Min: 0.0
StatU: UPG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 0:0
GrupaP: TECH Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0

Poziom

3

Wybiera zrédto dla dodatkowej wartosci zadanej PID (sygnat kompensacji). Sygnat ten jest mnozony przez

wzmochnienie dla dodatkowej wartosci zadanej i dodawany do wartosci zadanej PID.

Najczestsze ustawienia:

Patrz parametr P2253

P2255 Wzmochnienie wartosci zadanej PID Min:  0.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. - Fabr: 100.00 3
GrupaP: TECH Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 100.00
Wspétczynnik wzmocnienia dla wartosci zadanej PID Warto$¢ zadana PID jest mnozona przez ten
wspotczynnik wzmocnienia, aby zachowa¢ odpowiedni stosunek pomiedzy gtéwna i dodatkowg wartoscig
zadana.
P2256 Wzmocnienie dodatkowej wartosci zadanej PID Min:  0.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. - Fabr: 100.00 3
GrupaP: TECH Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 100.00
Wspotczynnik wzmocnienia dla dodatkowej wartosci zadanej PID. Wspotczynnik ten skaluje dodatkowag,
wartos¢ zadana, ktéra jest dodawana do gtéwnej wartosci zadanej PID.
P2257 Czas przyspieszania dla wartosci zadanej PID Min:  0.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. s Fabr: 1.00 2
GrupaP: TECH Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 650.00
Ustawia czas przyspieszania dla wartosci zadanej PID.
Warto$¢ zadana PID (%)
A
100 % _——_——
Ve
Ve
7
X2
X 7
Ve
7
> t(s) _
0 -, > o= 2221l s
—— P2257 > 100%
Zaleznos¢:
P2200 = 1 (regulator PID jest zwolniony) dezaktywuje normalny czas przyspieszania (P1120).
Czas przyspieszania PID ma wptyw tylko na wartosci zadane PID i jest aktywny tylko wtedy, gdy:
- Zmienita sie warto$¢ zadana PID lub
- Podano rozkaz ZAt.
Uwaga:
Ustawienie zbyt krétkiego czasu przyspieszania moze prowadzi¢ do wytgczenia przeksztattnika np. z
powodu przecigzenia pragdowego.
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P2258 Czas hamowania dla wartosci zadanej PID Min:  0.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. s Fabr: 1.00 2
GrupaP: TECH Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 650.00
Ustawia czas hamowania dla warto$ci zadanej PID.
Wartos$¢ zadana PID (%)
A
100 % T ——AN
AN
AN
X, At
X4 <
N
N
> t(s) -
0 -~ t, —> t ximxe| oo
<—— p225§ ————————» 100%
Zaleznos¢:
P2200 = 1 (regulator PID jest zwolniony) dezaktywuje normalny czas przyspieszania (P1120).
Czas hamowania wartosci zadanej PID jest aktywny tylko przy zmianach wartosci zadanej PID.
P1121 (czas hamowania) i P1135 (czas hamowania WYL 3) okreslajg czasy ramp, ktére sg uzywane po
rozkazie WY1 lub WYL3.
Uwaga:
Ustawienie zbyt krétkiego czasu hamowania moze prowadzi¢ do wytaczenia przeksztattnika z powodu zbyt
wysokiego napiecia (F0002) / przecigzenia pragdowego (F0001).
r2260 CO: Wartos¢ zadana PID po zadajniku PID-ZR Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. % Fabr: - 2
GrupaP: TECH Max: -
Wyswietla aktualng warto$¢ zadang po zadajniku rozruchowym PID (PID-ZR) w [%].
Wskazowka:
100 % = 4000 Hex
P2261 Stata czasowa filtra wartosci zadanej PID Min:  0.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. s Fabr: 0.00 3
GrupaP: TECH Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 60.00
Ustawia statg czasowg dla wygtadzania wartosci zadanej PID.
Wskazowka:
0 = Brak wygtadzania
r2262 CO: Odfiltrowana wartos¢ zadana PID po ZR Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. % Fabr: - 3
GrupaP: TECH Max: -
Wyswietla odfiltrowang warto$¢ zadang PID po zadajniku rozruchowym PID (PID-ZR) jako warto$¢
procentowg. Parametr r2262 otrzymuje sie z odfiltrowanego parametru r2260, ktéry zostat odfiltrowany
przez filtr PT1 ze stalg czasowg P2261.
Wskazowka:
100 % = 4000 Hex
P2264 Cl: Wartos¢ aktualna PID Min: 0.0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U32 Jedn. - Fabr: 755:0 2
GrupaP: TECH Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 4000:0

Wybiera zrédio sygnatu wartosci aktualnej PID.

Najczestsze ustawienia:

Patrz parametr P2253

Wskazowka:

Jesli wybrano zadawanie analogowe, to przy pomocy parametréw P0756 do PO760 mozna ustawi¢
przesuniecie i wzmochienie.

P2265

Stata czasowa filtra wartosci aktualnej PID Min:  0.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. s Fabr: 0.00 2
GrupaP: TECH Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 60.00
Okresla statg czasowa filtra warto$ci aktualnej PID.
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r2266 CO: Odfiltrowana wartos¢ aktualna PID Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. % Fabr: - 2
GrupaP: TECH Max: -
Wyswietla odfiltrowany sygnat wartosci aktualnej PID jako warto$¢ procentowa.
Wskazowka:
100 % = 4000 Hex
P2267 Maksymalna wartos¢ aktualna PID Min:  -200.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. % Fabr: 100.00 3
GrupaP: TECH Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 200.00
Ustawia gorng granice dla sygnatu wartosci aktualnej PID w [%].
Wskazowka:
100 % = 4000 Hex
Uwaga:

Gdy PID jest uaktywniony (P2200 = 1) i sygnat wzro$nie powyzej tej wartosci, to nastgpi wytaczenie
przeksztaitnika z btedem F0222.

P2268 Minimalna wartos¢ aktualna PID Min:  -200.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. % Fabr: 0.00 3
GrupaP: TECH Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 200.00
Ustawia dolng granice dla sygnatu warto$ci aktualnej PID w [%].
Wskazowka:
100 % = 4000 Hex
Uwaga:

Gdy PID jest uaktywniony (P2200 = 1) i sygnat zmaleje ponizej tej wartosci, to nastgpi wytaczenie
przeksztattnika z btedem F0221.

P2269 Wzmocnienie wartosci aktualnej PID Min:  0.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. - Fabr: 100.00 3
GrupaP: TECH Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 500.00

Umozliwia uzytkownikowi skalowanie wartosci aktualnej PID jako warto$ci procentowe;.

Wzmocnienie 100,0 % oznacza, ze sygnat wartosci aktualnej nie bedzie zmieniany.

P2270 Wybér funkcji wartosci aktualnej PID Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0 3
GrupaP: TECH Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 3

Stosuje funkcje arytmetyczne do sygnatu wartosci aktualnej PID, pozwalajac na mnozenie wyniku przez
P2269 (wzmocnienie wartosci aktualnej PID).
Mozliwe ustawienia:
0 Zablokowane
1 Pierwiastek kwadratowy (pierwiastek(x))
2 Kwadrat ()
3 Szescian (XY

P2271 Typ czujnika PID Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0 2
GrupaP: TECH Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 1

Umozliwia uzytkownikowi wybranie typu czujnika dla sygnatu zwrotnego PID.
Mozliwe ustawienia:

0 Zablokowane

1 Inwersja sygnatu wartosci aktualnej PID
Uwaga:

Wazne jest, aby wybra¢ prawidtowy typ czujnika.

W razie niepewnosci odnosnie wprowadzenia 0 lub 1, poprawny typ mozna okresli¢ w spos6b nastepujacy:
1. Zablokowa¢ funkcje PID (P2200 = 0).

2. Zwiekszac czestotliwos¢ silnika mierzac przy tym sygnat wartosci aktualne;j.

3. Jesli sygnat wartosci aktualnej rosnie przy zwigkszaniu czestotliwosci silnika, wtedy typ czujnika PID

musi by¢ 0.
4. Jesli sygnat wartosci aktualnej maleje przy zwiekszaniu czestotliwosci silnika, wtedy typ czujnika PID
musi 1.
r2272 CO: Wyskalowana wartos¢ aktualna PID Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. % Fabr: - 2
GrupaP: TECH Max: -

Wyswietla wyskalowany sygnat wartosci aktualnej PID jako warto$¢ procentowa.
Wskazowka:
100 % = 4000 Hex
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r2273 CO: Uchyb regulatora PID Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. % Fabr: - 2
GrupaP: TECH Max: -
Wyswietla uchyb regulatora PID pomiedzy sygnatami warto$ci zadanej i aktualnej w %.
Wskazowka:

100 % = 4000 Hex

P2280 Wzmocnienie proporcjonalne regulatora PID Min:  0.000 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. - Fabr: 3.000 2
GrupaP: TECH Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 65.000

Pozwala uzytkownikowi na ustawienie wzmocnienia proporcjonalnego dla regulatora PID.

Regulator PID jest wykonany przy uzyciu modelu standardowego.

P2293

T
P2291 }—» [\

P2280 P2285

—h

N |v/_
Wart. zad. > X »| Regulacja
PID _/| silnika
_» = AN TR
r2294
Wart. akt. I
PID
P2293

Dla uzyskania mozliwie najlepszych wynikow nalezy uaktywni¢ zaréwno czton P, jak rowniez czton I.
Zaleznos¢:

P2280 = 0 (wzmocnienie proporcjonalne PID = 0):

Jesli czion P jest ustawiony na 0, to czton | regulatora PID oddziatywuje na kwadrat uchybu regulatora.

P2285 = 0 (czas catkowania PID = 0):
Jesli czion | jest ustawiony na 0, to uzyskuje sie zachowanie regulatora P/PD.
Wskazowka:
Jesli w systemie wystepujg nagte zmiany o charakterze skokowym sygnatu wartosci aktualnej, to zwykle
czton P musi by¢ ustawiony na matg wartos$¢ (0,5) i jednoczes$nie musi by¢ zmniejszony czion I.

P2285 Stata czasowa catkowania regulatora PID Min:  0.000 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. s Fabr: 0.000 2
GrupaP: TECH Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 60.000
Ustawia statg czasowg catkowania dla regulatora PID.

Szczegoty:

Patrz P2280 (wzmocnienie proporcjonalne PID).

P2291 Wartos¢ maksymalna wyjscia PID Min:  -200.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. % Fabr: 100.00 2
GrupaP: TECH Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 200.00

Ustawia gorng granice dla wyjscia regulatora PID (w %).
Zaleznos¢:
Jesli Fmax (P1082) jest wieksze niz P2000 (czestotliwo$¢ odniesienia), wtedy aby osiggnaé Fmax musi byé
zmienione albo P2000, lub P2291 (gérna granica wyjscia PID).
Wskazowka:
100 % = 4000 Hex (jak zdefiniowano przez P2000 (czestotliwos¢ odniesienia)).
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P2292 Wartos¢é minimalna wyjscia PID Min:  -200.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. % Fabr: 0.00 2
GrupaP: TECH Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 200.00
Ustawia dolng granice dla wyjscia regulatora PID (w %).
Zaleznos¢:
Warto$¢ ujemna umozliwia bipolarny sposéb pracy regulatora PID.
Wskazowka:
100 % = 4000 Hex
P2293 Czas przyspieszania/lhamowania ograniczenia PID Min:  0.00 Poziom
StatU: UPG Typ danych: Float Jedn. s Fabr: 1.00 3
GrupaP: TECH Aktywny: Natychmiast SU: Nie Max: 100.00

Ustawia maksymalny czas przyspieszania’/hamowania wyjscia regulatora PID.

Gdy regulator PID jest uaktywniony, ograniczenia wyj$ciowe rosng w czasie zdefiniowanym w P2293 0 do
granic ustawionych w P2291 (gérna granica wyjscia PID) i P2292 (dolna granica wyjscia PID). Ograniczenia
te eliminujg duze skoki wyjscia regulatora PID przy starcie przeksztattnika. Gdy tylko granice zostang
osiggniete, dynamika regulatora PID nie jest wiecej ograniczana przez te czas przyspieszania hamowania
(P2293).

Te czasy ramp sg aktywne po rozkazie ZAL.

Wskazowka:
Jesli zostanie wystawiony rozkaz WYL 1 lub WYL3, czestotliwo$¢ wyjsciowa przeksztattnika maleje wg
czasu rampy ustawionego w P1121 (czas hamowania) lub P1135 (czas hamowania WYL3).

r2294

CO: Aktualne wyjscie PID Min: - Poziom
Typ danych: Float Jedn. % Fabr: - 2
GrupaP: TECH Max: -

Wyswietla sygnat wyj$ciowy regulatora PID jako warto$¢ procentowg

138

Wskazoéwka:
100 % = 4000 Hex

MICROMASTER 420 Lista Parametrow
6SE6400-5BA00-0AP0_PL



Wydanie 06/04 Parametry

2.8.32

Parametry przeksztattnika

P3900

Koniec szybkiego uruchomienia Min: 0 Poziom
StatU: U Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0O 1
GrupaP: SU Aktywny: Po potw. SU: Tak Max: 3

Przeprowadza obliczenia potrzebne dla optymalnej pracy silnika.

Po zakonczeniu obliczen parametry P3900 i PO010 sg automatycznie kasowane do pierwotnej wartosci 0.

Mozliwe ustawienia:

0 Brak szybkiego uruchomienia

1 Zakonczenie szybkiego uruchomienia z resetem do ustawien fabrycznych
2 Zakonczenie szybkiego uruchomienia

3 Zakonczenie szybkiego uruchomienia tylko dla danych silnika

Zaleznos¢:

Zmiana jest mozliwa tylko, gdy PO010 ustawione jest na 1 (szybkie uruchamianie).
Wskazowka:

P3900 = 1:

Przy P3900 = 1 zachowane zostang tylko te ustawienia parametréw, ktére zostaty wprowadzone poprzez
menu ,Szybkie uruchomienie”. Wszystkie inne zmiany parametréw wigcznie z ustawieniami wejs¢/ wyjs¢ sg
kasowane do ustawien fabrycznych. Po zakonczeniu przywracania ustawien fabrycznych przeprowadzane
jest obliczenie danych silnika.

P3900 = 2:

Jesli zostanie wybrane ustawienie 2, obliczone zostang tylko te parametry, ktére zalezg od parametréw w
menu ,Szybkie uruchomienie” (P0010 = 1). Ustawienia wejs¢/wyj$¢ sa kasowane do ustawien fabrycznych i
wykonywane sg obliczenia silnika.

P3900 = 3:

Jesli zostanie wybrane ustawienie 3, wykonane zostang tylko obliczenia silnika i regulatoréw. Zakonczenie
szybkiego uruchomienia przy pomocy tego ustawienia pozwala na zaoszczedzenie czasu (przyktadowo
wtedy, gdy zostaty zmienione tylko dane z tabliczki znamionowe;j silnika).

Ustawienie to oblicza wiele parametroéw silnika. Starsze wartosci sg przy tym nadpisywane (patrz parametr
P0340, ustawienie P0340 = 1).

P3950 Parametr serwisowy Min: 0 Poziom
StatU: UPG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0 4
GrupaP: ZAWSZE Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 255
Udostepnia specjalne parametry dla rozwoju i funkcjonalnosci robocze;j.
r3954[13] Wersja CM i identyfikator GUI Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 4
GrupaP: - Max: -

Indeks:

Stuzy do przyporzadkowania oprogramowania (tylko dla celéw wewnetrznych SIEMENS-a).

r3954[0] : Wersja CM (gtdbwna wersja)
r3954[1] : Wersja CM (podwersja)

r3954[2] : Wersja CM (poziom bazowy/poprawka)
r3954[3] : Identyfikator GUI

r3954[4] : Identyfikator GUI

r3954[5] : Identyfikator GUI

r3954[6] : Identyfikator GUI

r3954[7] : Identyfikator GUI

r3954[8] : Identyfikator GUI

r3954[9] : Identyfikator GUI

r3954[10] : Identyfikator GUI

r3954[11] : Identyfikator GUI (gtéwna wersja)
r3954[12] : Identyfikator GUI (podwersja)
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P3980

Wybor rozkazu uruchomienia Min: 0
StatU: G Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0
GrupaP: - Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 66

Poziom

4

Przetacza zrodta rozkazow i warto$ci zadanej pomiedzy dowolnie programowalnymi parametrami BICO i
statymi profilami rozkazéw/warto$ci zadanej dla uruchomienia.

Zrédta rozkazéw i wartoéci zadanej moga by¢ zmieniane odrebnie. Cyfra dziesietna wybiera zrodto
rozkazoéw, a cyfra jednosci wybiera zrédio wartosci zadanej.
Mozliwe ustawienia:

0 Rozkazy = Parametry BICO Warto$¢ zadana = Parametry BICO
1 Rozkazy = Parametry BICO Warto$¢ zadana = Warto$¢ zadana MOP
2 Rozkazy = Parametry BICO Warto$¢ zadana = Analogowa warto$¢ zadana
3 Rozkazy = Parametry BICO Warto$¢ zadana = Czestotliwos¢ stata
4 Rozkazy = Parametry BICO Warto$¢ zadana = USS na ztgczu BOP
5 Rozkazy = Parametry BICO Warto$¢ zadana = USS na ztaczu COM
6 Rozkazy = Parametry BICO Warto$¢ zadana = CB na ztaczu COM
10 Rozkazy = BOP Warto$¢ zadana = Parametry BICO
11 Rozkazy = BOP Warto$¢ zadana = Warto$¢ zadana MOP
12 Rozkazy = BOP Warto$¢ zadana = Analogowa warto$¢ zadana
13  Rozkazy = BOP Warto$¢ zadana = Czestotliwosc stata
15 Rozkazy = BOP Warto$¢ zadana = USS na ztagczu BOP
16  Rozkazy = BOP Warto$¢ zadana = USS na ztaczu COM
40 Rozkazy = USS na ztaczu BOP  Warto$¢ zadana = Parametry BICO
41  Rozkazy = USS na ztgczu BOP  Warto$¢ zadana = Wartos¢ zadana MOP
42  Rozkazy = USS na ztagczu BOP  Warto$é zadana = Analogowa warto$¢ zadana
43  Rozkazy = USS na zlaczu BOP  Warto$¢ zadana = Czestotliwos$¢ stata
44  Rozkazy = USS na ztagczu BOP  Warto$¢ zadana = USS na ztagczu BOP
45 Rozkazy = USS na ztagczu BOP  Wartos¢ zadana = USS na ztaczu COM
46  Rozkazy = USS na zlaczu BOP  Warto$¢ zadana = CB na zlgczu COM
50 Rozkazy = USS na ztagczu COM  Warto$¢ zadana = Parametry BICO
51 Rozkazy = USS na ztaczu COM Warto$¢ zadana = Warto$¢ zadana MOP
52 Rozkazy = USS na zlaczu COM Warto$¢ zadana = Analogowa warto$¢ zadana
53 Rozkazy = USS na zlagczu COM  Warto$¢ zadana = Czestotliwos¢ stata
54  Rozkazy = USS na zlagczu COM  Warto$¢ zadana = USS na zlgczu BOP
55 Rozkazy = USS na zlagczu COM  Warto$¢ zadana = USS na ztgczu COM
60 Rozkazy = CB na zlagczu COM  Warto$¢ zadana = Parametry BICO
61 Rozkazy = CB na ztagczu COM  Wartos$¢ zadana = Warto$¢ zadana MOP
62 Rozkazy = CB na ztagczu COM  Warto$¢ zadana = Analogowa warto$¢ zadana
63 Rozkazy = CB na ztagczu COM  Wartos¢ zadana = Czestotliwos$¢ stata
64 Rozkazy = CB na ztagczu COM  Wartos$¢ zadana = USS na ztagczu BOP
66 Rozkazy = CB na zlagczu COM  Warto$¢ zadana = USS na ztgczu COM
P3981 Reset aktywnego bledu Min: 0 Poziom

StatU: uG Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: 0 4
GrupaP: ALARMY Aktywny: Po potw. SU: Nie Max: 1
Kasuje aktywny bfad, przy zmianie wartosci z 0 na 1.

Mozliwe ustawienia:
0 Reset bfedu
1 Brak resetu btedu

Wskazowka:
Automatycznie kasowane do 0.

Szczegoly:
Patrz r0947 (ostatni kod btedu)

r3986[2] Liczba parametrow Min: - Poziom
Typ danych: U16 Jedn. - Fabr: - 4

GrupaP: - Max: -
Liczba parametréw przeksztattnika

Indeks:
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r3986[0] : Tylko do odczytu
r3986[1] : Odczyt i zapis
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Wydanie 06/04 Komunikaty btedéw i alarméw

4.1

F0001

F0002

Komunikaty btedéw i alarmoéow

Komunikaty btedéw

Przy wystgpieniu btedu przeksztattnik wytgcza sie i na wyswietlaczu pojawia sie kod
btedu.

WSKAZOWKA
Komunikaty btedéw mozna pokwitowaé nastepujaco:
Mozliwosé 1:  Wytaczy¢ i ponownie zataczyé zasilanie przeksztattnika

Mozliwos¢ 2: @ Nacisng¢ ten przycisk na panelu BOP lub AOP.

Mozliwos¢ 3:  Przez wejscie binarne 3

Komunikaty btedéw sg zapamietywane w parametrze r0947 pod ich numerami
kodowymi (np. FO003 = 3). Przynalezng warto$¢ btedu mozna znalez¢ w parametrze
r0949. Jesli blad nie posiada zadnej wartosci, to warto$¢ bedzie wynosi¢ 0. Nastepnie
mozna odczytaé czas wystapienia btedu (r0948) i liczbe komunikatéw btedow (P0952)
zapamietanych w parametrze r0947.

Przecigzenie pradowe STOP I

Przyczyna

Moc silnika (P0307) nie odpowiada mocy falownika (P0206)
- Zwarcie w przewodach silnikowych
- Doziemienie

Diagnoza i usuwanie

Sprawdzi¢ nastepujace punkty:

- Czy moc silnika (P0307) odpowiada mocy przeksztattnika (P0206)?

- Czy zachowane sg wartosci graniczne dtugosci kabli?

- Czy wystepuje zwarcie lub doziemienie w kablach silnikowych lub w silniku?
- Czy parametry silnika odpowiadajg zastosowanemu silnikowi?

- Czy warto$c¢ rezystancji stojana (P0350) jest prawidtowa?

- Czy silnik jest przecigzony lub uniemozliwione obracanie ?

- Zwiekszy¢ czas przyspieszania

- Zmniejszy¢ wzmocnienie

Zbyt wysokie napiecie STOP Il

Przyczyna

- Napiecie obwodu posredniego (r0026) wyzsze niz warto$¢ wyzwalania (patrz parametr r0026)

WSKAZOWKA

Zbyt wysokie napiecie moze byé wywotane albo przez zbyt wysokie napigecie zasilania, albo przez
generatorowg prace silnika.

Praca generatorowa moze by¢ wywotana przez szybkie zmniejszanie predkosci lub przez napedzanie
silnika poprzez aktywne obcigzenie.

Diagnoza i usuwanie

Sprawdzi¢ nastepujace punkty:

- Czy napiecie zasilania (P0210) lezy w dopuszczalnym zakresie?

- Czy wigczona jest kontrola napiecia obwodu posredniego (P1240) i prawidiowo sparametryzowana?
- Czy czas hamowania (P1121) odpowiada momentowi obcigzenia?

- Czy wymagana moc hamowania lezy w dopuszczalnym zakresie?

WSKAZOWKA
Wyzszy moment bezwtadnosci wymaga dtuzszych czaséw hamowania, w razie potrzeby zastosowac
rezystor hamowania.
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Zbyt niskie napiecie STOP I

Przyczyna
- Awaria zasilania
- Gwaltowny skok obcigzenia powyzej dopuszczalnych wartosci granicznych

Diagnoza i usuwanie
Sprawdzi¢ nastepujace punkty:
- Czy napigcie zasilania (P0210) lezy w dopuszczalnym zakresie?
- Czy nie ma chwilowych zanikéw lub spadkéw napiecia zasilania?

Przegrzanie przeksztaltnika STOP I

Przyczyna
- Niewystarczajace przewietrzanie
- Temperatura otoczenia jest zbyt wysoka

Diagnoza i usuwanie
Sprawdzi¢ nastepujace punkty:
- Czy wentylator obraca sig, gdy przeksztattnik pracuje?
- Czy czestotliwos$¢ pulsowania ma warto$c¢ fabryczng? W razie potrzeby przywrécic.
- Czy temperatura otoczenia lezy w dopuszczalnym zakresie?

Catka cieplna 12t przeksztattnika STOP I

Przyczyna

- Przeksztattnik jest przecigzony.

- Zbyt wysoki cykl obcigzenia.

- Moc silnika (P0307) jest wieksza niz moc przeksztattnika (r0206).
Diagnoza i usuwanie

Sprawdzi¢ nastepujace punkty:

- Czy obciazenie i cykl obcigzenia lezy w dopuszczalnym zakresie?

- Czy moc silnika (P0307) odpowiada mocy przeksztattnika (P0206)?

Przegrzanie silnika 12t STOP I

Przyczyna
Przeciazenie silnika
Diagnoza i usuwanie
Sprawdzi¢ nastepujace punkty:
- Czy cykl obcigzenia jest prawidtowy?
- Czy cieplna stata czasowa silnika (P0611) jest prawidtowa ?
- Czy zgadza sie prog alarmowy dla 12t silnika ?

Btad identyfikacji danych silnika STOP I

Przyczyna
Nie powiodta sig identyfikacja danych silnika.
Wartos¢ btedu = 0: Brak obcigzenia
Wartos¢ btedu = 1: Podczas identyfikacji osiggnieto warto$¢ graniczng pradu.
Wartos¢ btedu = 2: Zidentyfikowana rezystancja stojana mniejsza niz 0,1% lub wieksza niz 100%.
Wartos¢ btedu = 30: Regulator pradu przy granicznej wartosci napiecia
Wartos¢ btedu = 40: Niespojny zestaw zidentyfikowanych danych; nie powiodta sie co najmniej jedna
identyfikacja
Wartosci procentowe bazuja na impedancji Zb = Ugjznam / $qrt(3) / lsiiznam
Diagnoza i usuwanie
Sprawdzi¢ nastepujace punkty:
- 0: Czy silnik jest podtaczony do przeksztattnika?
- 1-40: Czy dane silnika w P0304 - P0311 sg prawidtowe?
- W jaki sposéb musi by¢ przytaczony silnik (gwiazda, trojkat)?

Btad pamieci EEPROM parametru STOP Il

Przyczyna
Niepowodzenie podczas procesu odczytu lub zapisu parametru w pamieci EEPROM.

Diagnoza i usuwanie
- Przywrécenie ustawien fabrycznych, a nastepnie parametryzacja od nowa
- W razie potrzeby wymieni¢ naped
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F0052

F0060

F0070

F0071

F0072

F0080

F0085

F0101

F0221

Biad stosu mocy STOP I

Przyczyna
Btad przy odczycie danych mocy lub niewtasciwe dane sekcji mocy.

Diagnoza i usuwanie
Wymieni¢ naped

Przekroczenie czasu oczekiwania ASIC STOP I

Przyczyna
Wewnetrzna awaria komunikacji

Diagnoza i usuwanie
- Jesli btad wystepuje nadal, wymieni¢ przeksztattnik.
- Skontaktowac sie z dziatem obstugi klienta!

Blad wartosci zadanej CB (np. PROFIBUS) STOP I

Przyczyna
Brak wartosci zadanych z magistrali komunikacyjnej podczas czasu kontrolnego telegramu.

Diagnoza i usuwanie
Sprawdzi¢ modut komunikacyjny (CB) i partnera komunikacji.

Btad wartosci zadanej USS (ztacze BOP) STOP Il

Przyczyna
Brak wartosci zadanych z USS podczas czasu kontrolnego telegramu.

Diagnoza i usuwanie
Sprawdzi¢ mastera USS

Biad wartosci zadanej USS (ztagcze COM) STOP Il

Przyczyna
Brak wartosci zadanych z USS podczas czasu kontrolnego telegramu.

Diagnoza i usuwanie
Sprawdzi¢ mastera USS

Utrata sygnatu wejscia analogowego STOP Il

Przyczyna
- Przerwanie przewodu
- Sygnat poza warto$ciami granicznymi

Biad zewnetrzny STOPII

Przyczyna
Btad zewnetrzny wyzwalany rozkazem np. przez wejscia binarne.

Diagnoza i usuwanie
Usuna¢ przyczyne btedu zewnetrznego lub zablokowa¢ wejscie binarne dla btedu zewnetrznego.

Przepetnienie stosu STOP I

Przyczyna

Btad programowy lub awaria procesora
Diagnoza i usuwanie

Wykona¢ procedury autotestu

Sprzezenie zwrotne PID ponizej wartosci minimalnej STOPII

Przyczyna

Sprzezenie zwrotne PID ponizej warto$ci minimalnej P2268.
Diagnoza i usuwanie

- Zmieni¢ warto$¢ P2268.

- Ustawi¢ wzmocnienie sprzezenia zwrotnego.
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F0222

F0450
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Sprzezenie zwrotne PID powyzej wartosci maksymalnej

Przyczyna

Sprzezenie zwrotne PID powyzej wartosci maksymalnej P2267.
Diagnoza i usuwanie

- Zmieni¢ wartos¢ P2267.

- Ustawi¢ wzmocnienie sprzezenia zwrotnego.

Niepowodzenie testu BIST

Przyczyna

Wartosc¢ btedu:

1. Nie powiodt sie test wiasny dla czesci sekcji mocy

2. Nie powiddt sie test wtasny dla czesci karty sterowania

4. Nie powiodtly sie niektore testy funkcjonalne

8. Nie powiodly sie niektére testy modutu wejsé/wyjsé

16. Awaria wewnetrznej pamieci RAM podczas testu przy zataczeniu
Diagnoza i usuwanie

Naped jest zdolny do pracy, ale niektére funkcje nie bedg prawidtowo wykonywane.

Wymieni¢ naped

STOP II

STOP I
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4.2

A0501

A0502

A0503

A0504

A0505

Komunikaty alarméw

Komunikaty alarmow zapamietywane sga w parametrze r2110 pod ich numerem
kodowym (np. A0503 = 503) i mozna je stamtad odczytac.

Wartos¢ graniczna pradu

Przyczyna
- Moc silnika nie odpowiada mocy przeksztattnika
- Zbyt diugie kable silnikowe
- Doziemienie
Diagnoza i usuwanie
Sprawdzi¢ nastepujace punkty:
- Czy moc silnika (P0307) odpowiada mocy przeksztattnika (P0206)?
- Czy zachowane sg wartosci graniczne dtugosci kabli?
- Czy wystepuje zwarcie lub doziemienie w kablach silnikowych lub w silniku?
- Czy parametry silnika odpowiadajg zastosowanemu silnikowi?
- Czy warto$¢ rezystancji stojana (P0350) jest prawidtowa?
- Czy silnik jest przeciazony lub uniemozliwione obracanie ?
- Zwiekszy¢ czas przyspieszania
- Zmniejszy¢ wzmocnienie

Goérna wartos¢ graniczna napiecia

Przyczyna
Osiagnieto goérng warto$é graniczng napiecia.
Alarm A0502 jest generowany, gdy
- regulator napiecia obwodu posredniego (regulator Udc_max) jest dezaktywowany (patrz parametr
P1240)
- Wystepuje blokada impulséw
- Wartos¢ aktualna napiecia obwodu posredniego r0026 wieksza niz r1242.
Alarm ten moze sie ukaza¢ szczegdlnie przy hamowaniu z krotkimi czasami ramp lub duzych masach
wirujacych (bezwiadnosé).
Diagnoza i usuwanie
Jesli alarm ten jest wyswietlany trwale, sprawdzi¢ napiecie wejsciowe przeksztattnika.

Dolna wartosé graniczna napiecia

Przyczyna
- Zanik zasilania
- Napiecie zasilania (P0210) i w nastepstwie réwniez napiecie obwodu posredniego (r0026) ponizej
zdefiniowanej wartosci granicznej (patrz parametr r0026).
Diagnoza i usuwanie
Sprawdzi¢ napiecie zasilania (P0210).

Przegrzanie przeksztattnika

Przyczyna
Przekroczono prég ostrzegawczy temperatury radiatora chtodzacego przeksztattnika (P0614);
prowadzi to do redukcji czestotliwosci pulsowania i/lub czestotliwosci wyjsciowej (zaleznie od ustawienia w
parametrze P0610).
Diagnoza i usuwanie
Sprawdzi¢ nastepujace punkty:
- Czy temperatura otoczenia lezy w dopuszczalnym zakresie?
- Czy obciagzenie i cykl obcigzenia lezy w dopuszczalnym zakresie?

Catka cieplna 12t przeksztattnika

Przyczyna

Przekroczono granice ostrzegawcza. Nastepuje redukcja pradu jesli sparametryzowano P0610 = 1.
Diagnoza i usuwanie

Sprawdzié, czy cykl obcigzenia lezy w dopuszczalnych granicach.
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A0511

A0535

A0541

A0600

A0700

A0701

A0702

A0703

A0704

A0705

A0706

A0707

A0708

A0709

A0710

A0711
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Przegrzanie silnika 12t

Przyczyna
Przecigzenie silnika.
Zbyt wysoki cykl obcigzenia.
Diagnoza i usuwanie
Sprawdzi¢ nastepujace punkty:
Czy warto$¢ P0611 (stata czasowa 12t silnika) jest odpowiednia?

Czy P0614 (alarm przeciazenia silnika I2t) jest ustawiony na odpowiednig warto$¢?

Goracy rezystor hamowania

Aktywna identyfikacja danych silnika

Przyczyna
Zostata wybrana lub trwa identyfikacja danych silnika (P1910)

Utrata danych RTOS

Alarm 1 modutu komunikacji (CB) Szczegoty w podr.
Alarm 2 modutu komunikacji (CB) Szczegoty w podr.
Alarm 3 modutu komunikacji (CB) Szczegoty w podr.
Alarm 4 modutu komunikacji (CB) Szczegoty w podr.
Alarm 5 modutu komunikacji (CB) Szczegoty w podr.
Alarm 6 modutu komunikacji (CB) Szczegoéty w podr.
Alarm 7 modutu komunikacji (CB) Szczegoty w podr.
Alarm 8 modutu komunikacji (CB) Szczegoty w podr.

Alarm 9 modutu komunikacji (CB) Szczegoéty w podr.

CcB

cB

cB

cB

cB

cB

cB

cB

cB

Alarm 10 modutu komunikacji (CB) Szczegéty w podr. CB

Biad komunikacji CB

Przyczyna
Utrata komunikacji z CB (modut komunikacji)

Diagnoza i usuwanie
Sprawdzi¢ sprzet modutu komunikacji

Btad konfiguracji CB

Przyczyna

Modut komunikacji (CB) zgtasza btad konfiguraciji.
Diagnoza i usuwanie

Sprawdzi¢ parametry modutu komunikac;ji
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A0910

A0911

A0920

A0921

A0922

A0923

Wyltaczony regulator Udc-max

Przyczyna

Regulator Udc max zostat dezaktywowany, poniewaz nie byt w stanie utrzymac napiecia obwodu

posredniego (r0026) wewnatrz wartos$ci granicznych (patrz parametr r0026).

Wystepuije,

- gdy napigcie zasilania (P0210) jest permanentnie za wysokie.

- gdy silnik jest napedzany przez czynne obcigzenie, ktére powoduje przejscie silnika do pracy
regeneratywne;j

- podczas rampy hamowania przy bardzo wysokich momentach obcigzenia

Diagnoza i usuwanie

Sprawdzi¢ nastepujace punkty:
- Czy napiecie wejsciowe (P0756) lezy w dopuszczalnym zakresie?
- Czy cykl obcigzenia i wielko$¢ obciazenia leza w dopuszczalnych granicach ?

Aktywny regulator Udc-max

Przyczyna

Regulator Udc max jest aktywny; czasy rampy hamowania bedg automatycznie wydtuzane aby utrzymac

napiecie obwodu posredniego (r0026) wewnatrz wartosci granicznej (patrz parametr r0026).

Nieprawidlowo ustawione parametry przetwornika ADC

Przyczyna

Parametry przetwornika analogowo-cyfrowego ADC nie powinny by¢ ustawione na jednakowe wartosci,
poniewaz prowadzitoby to do nielogicznych rezultatow.

- Indeks 0: Identyczne ustawienia parametréw dla wyjscia.

- Indeks 1: Identyczne ustawienia parametréw dla wejscia.

- Indeks 2: Ustawienia parametrow dla wejscia nie odpowiadajg typowi przetwornika ADC

Nieprawidlowo ustawione parametry przetwornika DAC

Przyczyna

Parametry przetwornika cyfrowo-analogowego DAC nie powinny by¢ ustawione na jednakowe wartosci,
poniewaz prowadzitoby to do nielogicznych rezultatow.

- Indeks 0: Identyczne ustawienia parametrow dla wyjscia.

- Indeks 1: Identyczne ustawienia parametréw dla wejscia.

- Indeks 2: Ustawienia parametréw dla wyjscia nie odpowiadaja typowi przetwornika DAC.

Brak obcigzenia na przeksztattniku

Przyczyna

Brak obcigzenia przeksztattnika.
Niektore funkcje moga dziata¢ inaczej niz w normalnych warunkach obcigzenia.

Zazadano zaréwno JOG w prawo jak i JOG w lewo

Przyczyna

Zazadano zaréwno JOG w prawo i JOG w lewo (P1055/P1056). Powoduje to zamrozenie czestotliwosci
wyjsciowej ZR na aktualnej wartosci.

MICROMASTER 420 Lista Parametrow
6SE6400-5BA00-0AP0_PL

181



Komunikaty btedéw i alarméw Wydanie 06/04

MICROMASTER 420 Lista Parametrow
182 6SE6400-5BA00-0APO_PL



Wydanie 06/04

Skroty

5 Skroéty

AC
AD
ADC
ADR
AFM
PLC
AIN
AOP
AOUT
ASIC
ASP
ASVM
BCC
BCD
BI
BICO
BIST
BO
BOP-2

CB
CCw
ZDR
Cl

CM
CMD
CMM
CO
CO/BO
COM
COM-Link
uG
uG
UPG
CWwW
DA
DAC
DC
ZDR
DIN
DIP
DOUT
DS
EEC

EEPROM Pamiec tylko do odczytu kasowana elektrycznie (pamiec nieulotna)

Prad przemienny

Przetwornik analogowo-cyfrowy
Przetwornik analogowo-cyfrowy
Adres

Modulacja czestotliwo$ci
Programowalny sterownik logiczny
Wejscie analogowe

Panel obstugi z wyswietlaczem tekstowym i pamiecig parametréw

Wyjscie analogowe

Specyficzny zintegrowany uktad przetagczeniowy
Analogowa wartos¢ zadana

Asymetryczna modulacja wektora przestrzennego
Blok znaku kontrolnego

Kod dziesietny kodowany binarnie

Wejscie binektorowe

Binektor / Konektor

Program testujacy

Wyjscie binektorowe

Panel obstugi z wy$wietlaczem numerycznym
Uruchamianie

Modut komunikacyjny (np. PROFIBUS)

Kierunek obrotéw w lewo, przeciwnie do wskazéwek zegara
Zestaw danych rozkazowych

Wejscie konektorowe

Zarzadzanie konfiguracjg

Rozkaz

Combimaster

Wyjscie konektorowe

Wyjscie konektorowe / binektorowe

Wspdlny (zacisk, ktéry jest przytaczany do styku NO lub NC)
Ztgcze komunikacyjne

Uruchamianie, gotowosc¢ do pracy

Stalty moment obrotowy

Uruchamianie, praca, gotowos¢ do pracy
Kierunek obrotéw w prawo, zgodnie ze wskazéwkami zegara
Przetwornik cyfrowo-analogowy

Przetwornik cyfrowo-analogowy

Prad staty

Zestaw danych napedowych

Wejscie binarne

Przetacznik DIP

Wyjscie binarne

Stan przeksztattnika

Europejska Wspdlnota Gospodarcza (EWG)
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ELCB
EMC
EMF
EMI
ESB
FAQ
FB
FCC
FCL
SCz
FFB
FOC
FSA
GSG
GUI ID
HIW
HSW
HTL
I/O
IBN
IGBT
IND
JOG
KIB
LCD
LED
LGE
MHB
MM4
MOP
NC
NO
NPN
OPI
PDS
PID
PKE
PKW
PLC
PLI
PNP
POT
PPO
PTC
PWE
PWM
PX
PZD
SuU

Wytacznik ochronny réznicowo-pradowy
Kompatybilno$¢ elektromagnetyczna

Sita elektromotoryczna (SEM)
Zaktécenie elektromagnetyczne
Schemat zastepczy

Najczesciej zadawane pytania

Blok funkcyjny

Regulacja pradu strumienia (Flux Current Control)
Szybkie ograniczenie pradu
Czestotliwos¢ stata

Wolny blok funkcyjny

Sterowanie zorientowane polowo
Wielkosé obudowy A

Pierwsze kroki

Unikalny identyfikator globalny

Gtéwna warto$¢ aktualna

Gtowna wartos¢ zadana

Logika z wyzszym poziomem przetaczania
Wejscie / wyjscie

Uruchamianie

Tranzystor bipolarny z izolowang bramkag
Indeks

Petzanie

Buforowanie kinetyczne

Wyswietlacz ciekfokrystaliczny

Dioda elektroluminescencyjna

Dtugosc¢

Hamulec trzymajacy silnika
MICROMASTER 4

Motopotencjometr

Styk rozwierny

Styk zwierny

Negatywny pozytywny negatywny
Instrukcja obstugi

Uktad napedowy

Regulator PID (czton proporcjonalny, catkujacy, réznicowy)
Identyfikator parametru

Wartos¢ identyfikatora parametru
Programowalny sterownik logiczny

Lista Parametréw

Pozytywny negatywny pozytywny
Potencjometr

Obiekt parametréw danych procesowych
Termistorowy czujnik temperatury z charakterystykg dodatnig
Wartos¢ parametru

Modulacja szerokosci impulsu
Rozszerzenie mocy

Dane procesowe

Szybkie uruchamianie
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RAM
RCCB
RCD
ZR
RFI
RPM
RTOS
SCL
SDP
SLVC
STW
STX
SVM
TTL
Uss
VC
Udc
VT
ZSW
ZUsw
DP

Pamie¢ z dowolnym dostepem
Wytacznik ochronny réznicowo-pradowy
Wytacznik ochronny réznicowopradowy
Zadajnik rozruchowy (RFG)

Zaktécenie wysokoczestotliwosciowe
Liczba obrotéw na minute (obr./min.)
System operacyjny czasu rzeczywistego
Skalowanie

Panel statusowy

Bezczujnikowe sterowanie wektorowe
Stowo sterowania

Znak startowy

Modulacja wektora przestrzennego
Logika tranzystorowo-tranzystorowa

Uniwersalny protokot transmisji szeregowej

Sterowanie wektorowe
Napiecie obwodu posredniego
Zmienny moment obrotowy
Stowo stanu

Dodatkowa warto$¢ zadana
Rozproszone peryferia
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Propozycje i / lub poprawki

Do:

Siemens Sp. z o0.0.
A&D SD

ul. Zupnicza 11

03-821 Warszawa

e-mail:
micromaster@siemens.pl

Propozycje
Poprawki

Do publikaciji / podrecznika:
MICROMASTER 420
Lista Parametrow

Dokumentacja Uzytkownika

Od:
Nazwisko:

Firma / Oddziat serwisowy
Adres:

Symbol zam.: 6SE6400-5BA00-0AP0
Wydanie: 06/04

Telefon: /

fax: /

Jesli podczas lektury tej dokumentacji
odkryjg Panstwo btedy w druku prosimy
nas o tym powiadomic przy pomocy tego
formularza.

Jednakowo wdzieczni bedziemy za
sugestie i propozycje poprawek.
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