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1. Bezpieczenstwo pracy

Przed rozpoczeciem montazu i uruchomienia prosze doktadnie zaznajomic¢ sie z komplet-
ng instrukcja montazu i obstugi. Umozliwi to uniknigcie wielu niepotrzebnych problemoéw
w czasie uruchamiania i pracy urzadzenia.

Przetwornice czestotliwosci serii FBS/FDS sa urzadzeniami elektrycznymi stuzacymi do re-
gulacji przeptywu energii w instalacjach silnopragdowych. Sg one przewidziane wytacznie do
zasilania maszyn napedzanych asynchronicznymi silnikami pradu przemiennego. Montaz, praca
obstuga oraz konserwacja dopuszczalne sa tylko pod warunkiem zastosowania sie do
obowigzujacych przepiséw oraz zalecen dokumentacji techniczne;j.

Uzytkownik jest zobowigzany do zagwarantowania przestrzegania tych zasad.

Zasady bezpieczenstwa i uwagi zamieszczone w dalszej czesci niniejszej instrukcji powinny
by¢ przez uzytkownika $cisle przestrzegane.

Uwaga! Wysokie napiecie! Zagrozenie porazeniem lub $miercia!

Otwarcie obudowy przetwornicy, w celu zamontowania lub wymontowania ptytki opcjonalnej,
dozwolone jest wylacznie po odigczeniu urzadzenia od sieci ( wtyczka wyciggnieta ) oraz
najwczesniej w 5 minut po wylaczeniu napiecia zasilajacego.

Warunkiem poprawnego funkcjonowania przetwornicy jest fachowe zaprojektowanie oraz
prawidiowy montaz napedu, ktérym ona steruje.

Prosze przede wszystkim zwréci¢ uwage na:

Klase ochronng, uziemienie ochronne; praca jest dozwolona wytacznie
pod warunkiem zgodnego z przepisami poditgczenia przewodu ochronnego.

Prace montazowe dozwolone sg tylko pod warunkiem odtgczenia wszelkich napig¢.
Na czas prac przy napedzie nie wystarczy tylko wytgczenie ,Zwolnienia“ (Enable),
nalezy rowniez odiaczy¢ od sieci zasilajacej kompletny naped.

Czas roztadownia kondensatoréw po wytaczeniu zasilania > 5 minut.

Niedozwolone jest wprowadzanie jakichkolwiek przedmiotéw
do obudowy przetwornicy.

* Podczas montazu lub innych prac w szafie rozdzielczej nalezy zabezpieczy¢ urzadzenie
przed dostaniem sie do jego wnetrza resztek drutu, drobnych czesci metalowych i.t.p.
Moga one spowodowac¢ zwarcie w ukfadach elektrycznych przetwornicy.

* Przed wigczeniem urzadzenia nalezy usuna¢ dodatkowe ostony, w celu unikniecia
przegrzania przetwornicy.

Firma STOBER nie przejmuje odpowiedzialnosciza szkody wynikle z nie przestrzegania
zalecen niniejszej instrukcji oraz obowiazujacych przepisow.
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2. Dane techniczne
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3. Montaz
4. Instalacja elektryczna

3 MONTAZ

W
Wymiary w mm BGI | BGIl | BGII |

Wysokosé | h | 300 | 300 | 410 (’353/[3@? |

N F
Falownik Szerokos¢ | w 98 98 186 @
Plyta montazowa di| 176 268 268 i
Glebokosé¢ B m

d2 158 250 250 ! y
g @

Plyta montazowa pionowo a | 2825 | 2825 | 3925
Otwory do montazu | poziomo b 70 70 150 i <];

%

Min. odstep do sg- | od gory/ Min 100
siednich urzadzen |od dotu

EoRNGREGRREE

Wymiar $rub M5 s Fl h

| NpUT BET a

inpUT BE2
INpUT BES

d1= Gteboko$¢ urzadzenia tacznie z wtyczkami

NPT BE4
NpuT BES

[
el X EERIR]

; - 7-©
EMC-zacisk tylko do g
przewodow wart.zadanej ==

\{: _I_|:RELAVZ

BG I+II
—
3.1 MIEJSCE ZAMONTOWANIA
» Praca w zamknietej szafie sterownicze;j. * W miejscu zabudowania nie powinny sie znajdowac(kurz,
» Falownik w pozycji pionowej wbudowac. duza wilgotnos¢ i jakiekolwiek ptyny).
* Nie montowa¢ w poblizu urzadzen wytwarzajacych * Unika¢ wilgotnosé.
dod.ogrzewanie. » Unikac kondensat n.p. Antikondensat-Heizer.
» Uwarzaé na zyrkulacje powietrza w szafie sterowniczej. » Spowodu EMC urzywa¢ nielakierowane ptyty montazowe
4 INSTALACJA ELEKTRYCZNA
8 (T"""’"""""""""""""“""“‘\\
Kap. 14 S 3!
X20 X :
® Obudowe przykreci¢ do ! X
POSIDRIVE / nielakierowanej ptyty o[
1x1 FDS 4000 1 montazowej. H
EMC-zacisk Czujnik termiczny moze E :
dla przewodéw - | by¢ prowadzony E
wart. zadanej P poprzez przewody do !
A - silnika (max. 30 m). Vo
@Q il Lx2 i
3y /ANy /A ax
Bl X1 [ [\ '
'LJL1L2L3PEPEUV W 9
| —
= (M =@
m~ 7 )
PE

Ekran poprzez zacisk =
na ptycie montazowej

w poblizu falownika Y
przymocowac
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4. Instalacja elektryczna

Zaciski Funkcja Podiaczenie
FBS FDS Podtaczenie zasilania: o
FBS Podtaczenie jednofazowe (FBS)
- L1 L1 —N:1x230V +20% /-55% 50/60 Hz -
X11 /
L1 L2
. FDS IL1[N [PElPE{ U |V |W[R1R2|
X N L3 L1-1L3:3x400V +28% / -55% 50/60 Hz -r-
CU =
g PE Przewod ochronny zasilania Netz
% Przewod ochronny i ekran kabla silnikowego
S PE
g (patrz strona 3)
; U Podtaczenie trojfazowe (FDS)
E Podtaczenie silnika U, V, W
5 v - . o X1 = t -
W Zwréci¢ uwage na prawidtowg kolejnosc |L1|L2|L3|PE|PE| U | v |W|R1|R2|U_—:
R1 (U+) Napiecie stopnia po$redniego (+) Pt
R2 () Podtaczenie rezystora hamujacego Zasilanie
u—" Napiecie stopnia posredniego (-),patrz : Uwaga Podtaczenie ekranu patrz strona 3

Uwaga: Wtyczka do sprzezenia stopni posrednich przetwornic dostarczana jest na zadanie. Nie dostarczana do 1~FBS.

41 MONTAZ ZGODNY Z NORMAMI EMC

Uwaga:
* Przewody sterujace i do zasilania prowadzi¢ rozdzielnie (>20 cm).
* Przewody sieciowe,-encoder, -silnik prowadzi¢ rozdzielnie.
¢ Punkt skumulujacy uziemnienie wybraé
w poblizu falownika. W punkcie tym skomulowane sg
(ekran, uziemienie sieciowe i silnikowe) .
* Przewody wartosci zadanej w wykonaniu ekranowym
* Ekran w przewodach sterujgcych przymocowaé
jednostronnie na sterowniku(SPS).

Przewody do silnika

* Urzywacé przewody ekranowe, ekran podtaczy¢ obustronnie

* Przy dtugosciach > 50 m zastosowac¢ dtawik.

* Przy zastosowaniach z impulsatorem i réwnolegtych
przewodach jest polecane zastosowanie dtawika.

4.2  FI-WYLACZNIK OCHRONY

Jesli mozliwe nie urzywac Fl-wytacznikow ochrony.
Maxymalny prad uptywowy wynosi w falowniku FDS 18 mA.
43 SPRZEGANIE STOPNIA POSREDNIEGO

Sprzeganie Falownikéw z jednakowa moca:
Folowniki sg zabezpieczone poprzez ogolny bezpiecznik.
Zabezpieczenie wybraé z powyzszej tabeli.

FDS Zabezpieczenie Max. moc silnika
BG1 3x10 AT 4,0 kW
BG2 3x20AT 8,5 kW
BG3 3 x63 AT 30 kw
_—— _——
FDS 4000 FDS 4000

PE| L1] L2[L3]R1]U- PE| L1] L2] L3|R1]U-

Sprzeganie falownikéw z nie jednakowa moca:

Kazdy falownik otrzyma zabezpieczenie, patrz strona 2.
Dodatkowo potrzebne jest zabezpieczenie R1 (U+) i U-z
jednakowym pradem, bezpiecznik musi by¢ przystosowany do
napiecia 500 VDC.

Rezystor hamuijacy: Tylko na jednym (najwiekszym) falowniku
podtaczy¢

—

FDS 4000

PE| L1] L2[ L3[R 1]U-

ififfilo

—

FDS 4000

PE| L1] L2[L3[R1]U-

nonng
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5. Przytacza

Zaci-

ki Funkcja Podtaczenie
Wejscie analogowe 2
A (+) A
0 10V ) AE2 Programowanie funkcji — parametr F20 E-b
B () Ri = 25 kQ, 10Bit+VZ —
Ta=4ms
1 | Wew. napiecie Zew. napigcie Zew. prad Potencjometr
+10 V 5%, max 3 mA
We.analog.1 - napiecie wew. 4j:>X1 zew.
2 (#) 0..+x10V zew. )
Ri = 25 kQ, 10Bit+VZ max A 1 |1 -a0
Ta=4ms 2 |
W 091 - prad 3 EE:?VALUH
e.analog.1 - —
3 0...£20 mA lo.izomA sloe %
Ri =510 Q, 10Bit+VZ _ |~ |
! ! [ 4 |—crounp avaLos 16
Masa GROUND 1
> 4() We.analogowe 1 AE1 Programowanie funkcji I—parametr F25 o
= o
S Wyjscie analqgowe Programowanie funkcji —parametr F40.
o 5 ]0..+10V,Ri=1kQ
.%’.‘ 10Bit+VZ, Ta = 4 ms Stata czasowa 10 ms.
E 6 Masa analogowa Potencjat odniesienia dla zaciskéw A, B oraz
- 9 X1.1 bis X1.5
% 7 Masa 12 V Potencjat odniesienia dla zacisku X1.15
§ 8 Masa cyfrowa Potencjat odniesienia dla wejs¢ X1.9 - X1.14 Sygnat 0:
© <+8V X1
2 9 Enéble Gotowos¢ stopnia mocy, patrz parametr F38. wew. Zew.
Ta=4ms
-‘_,2 2 Sygnat 1: [
10 Wejscie BE 1 >/=+12V ANALOG | 6
* 8:Halt 12v I_TZI
. Wejscia programowalne. Funkcje wej$¢ P _ | GROUND | =
11 Y\gafj‘:'f'gfiEtzt okreslone sa parametrami F31do F35. Napiecie do- | SirmaL 8|
- dirorRotate Okres probkowaniaTa = 4 ms, przy podigcze- | puszczalne: | 9 [¢ENABLE
12 Wejscie BE 3 niu impulsatora max. czestotliwos¢ na -10V 10 [«—~{INPUT BE1
* 1: RV-selectO Wejéciach BE4 - BE5 > 80 kHz. +32V Wq_\ INPUT BE2
13 Wejscie BE 4 12|«—~{INPUT BE3
£ g It
2: RV-selectl * Ustawienia fabryczne przetwornicy Ri =2,3kQ |1 3| 4-~{INPUT BE4
14 Wejscie BE 5 14 [«—~{INPUT BE5
* O:inaktiv X1.8 GND +12v Tﬁ_
max 20mA ||
Moze byé wykorzystane do sterowania wejsé 15 ANFK
15 \r/]\;e\;vrl?érzne binarnych — zaciski X1.9 do X1.14; masa cyf- 5.8V
12':{;? 20 MA rowa (X1.8) musi w tym celu zostac
! zmostkowana z masg 12V (X1.7) .
Podtaczenie od 1 do 6 czujnikow jest mozliwe. ) ] L
1 Przewody do 30 m dtugoséci moga byé W przypadku, gdy impedancja obcigze-
Silnik - czujnik prowadzone w kablu silnikowym. nia nie jest typu opornosciowego, styki
temperaturowy. Jezeli silnik pracuje bez czujnika przekaznika nalezy odpowiednio zabez-
_C 2 temperaturowego, zaciski X2.1 i X2.2 pieczyc.
x muszg zosta¢ zmostkowane.
© X2
§ , | Przekaznik | oL
v max 6 A /250 V~ Wskazuje gotowos¢ przetwornicy ( styki 2
S 6 A/ 30 V=obc. oporn | przekaznika zwarte ) . RELAY —1 3
N 1 A /30 V= obc. induk rogramowanie funkcji (styki rozwarte) — READY
© ” ' | parametr F10. —|4
= 4 Czas przetaczenia 15 ms 5
6 Ta=4 ms RELAY 2
= —1s6
5 Przekaznik 2 (=BA2) o .
] ] Dodatkowe wyjscie przekaznikowe.
dane technlczne jak | Programowanie funkcji - parametr FOO(=F81)
6 przekaznik 1. Funkcja sterowania hamulca Kap. 8.6
Ta=4ms

Oznaczenia: Ta = Okres probkowania

VZ =Bit znaku
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6. Kompatybilnosc
7. Obstuga i programowanie

6 KOMPATYBILNOSC

6.1 KARTY OPCJONALNE EA4000, GB4000

Poprzez wymiane starszych kart opcjonalnych EA4000 i
GB4000 na nowe EA4001 i GB4001 (= Kap. 14.1) lub
zmiane Falownikéw z nowymi kartami opcjonalnymi trzeba
zwraca¢ uwage:

FDS Software- i Hardwarewersja (Parametr E51)

» Nowe karty opcjonalne EA4001 i GB4001 mozna
zabudowac do falownikow z software 4.5

 Starsze karty opcjonalne EA4000 i GB4000 nie pracujg
razem z software 4.5

» Podtaczenie impulsatora HTL (EA4000 + GB4000)

» Stare: zanegowane $lady kodowe nie sg podtaczone

* Nowe: zanegowane $lady kodowe sg podtgczone

Podlaczenie impulsatora TTL (EA4000 + GB4000)

 Stare: bezposrednie potaczenie

* Nowe: impedancja obcigzenia poprzez witacznik suwakowy
ustawic.

Napiecie zasilania TTL Impulsator (EA4000 + GB4000)

» Stare: 5 Vi 16 V mozna przefanczac.

* Nowe: State 18 V, nie ma mozliwosci przetanczania
pomiedzy dwoma napieciami.Stosowa¢ impulsator
przeznaczony na takie napiecie.

Ztacze X21 EA4000 (Kap. 14.1)
» Stare: 7 wejsc/ wyjsé
» Nowe: 9 wejs¢/ wyjsé (wejscia ,A“ i ,B* sg nowe).

* Programowanie
 Stare: F39 dla X20-ilo$¢ impulséw.
* Nowe: H22 dla X20-ilo$¢ impulséw, H20 dla Funkcji X20

6.2 FDS 1000, 2000
Przy wymianie starszych falownikéw na nowe prosze
poinformowaé STOBER-Serwis .

7 OBSLUGA | PROGRAMOWANIE

7.1 WYSWIETLACZ
Wskazanie wyswietlacza zawiera w ustawieniu fabrycznym
nastepujgce elementy :

Predkosc obrotowa Prad silnika

123.rpm 1.2A°

1:clockwise 2L
V \
Stan Czoper
pracy hamulca
aktywny

Zestaw para-
metréw 2 aktywny

Lista mozliwych stanéw pracy zamieszczona jest kap. 16.
Symbol B sygnalizuje, ze przetwornica pracuje z zestawem
parametrow nr. 2. Stan, w ktorym aktywny jest zestaw nr.1 (u-
stawienie fabryczne),nie jest w specjalny spos6b sygnalizowa-
ny. Symbol B¢ pojawia sie, gdy czoper hamulca jest aktywny.
Wskazanie liczby obrotdbw moze uwzglednia¢ przetozenie
przektadni — parametr C51 ( display fact ; fabrycznie = 1,0).

W sterowaniu typu V/f — control (B20=0) oraz SensorlVector
(B20=1) wyswietlana jest warto$¢ zadana liczby obrotow,

w sterowaniu typu vect.feedback (B20=2) rzeczywista war-
tos¢ liczby obrotéw.

Wskazanie wyswietlacza moze by¢ dostosowane do po-
trzeb uzytkownika: wielkos¢ wybrana w parametrze C50
(np. moc) podzielona przez warto$¢ parametru C51 i uzu-
petniona mianem z parametru C53 (np. “Sztuk/min”). Miano
moze by¢ podane wytacznie za pomocg programu FDS-
Tool. Liczbe miejsc dziesietnych po przecinku mozna o-
kre$lic w parametrze C52.

W sterowaniu typu pozycjonowanie(C60=2) widoczna jest
pozycja rzeczywista stan pracy i nr. pozycji

Pozycja
\\
. 38.47mm
18:Movi na 3
L
/
Stan pracy Nr.pozycji

e Powrdt do poprzedzajacego
poziomu menu
e Zaniechanie zmian

o \Wybor pozioméw
menu
e Zachowanie zmian

o Wybor parametru

 Wybdr grupy parametrow "y zmiana wartoci parametru

7.2 PROGRAMOWANIE

Programowanie mozliwe jest po nacisnieciu przycisku -

(Enter). Menu zawiera kilka grup parametrow, ktére sg ozna-

czone literami A, B, C,... . Wybor grupy parametrow naste-

puje za pomocg przyciskow E und [» . Ponowne nacisniecie

przycisku |# umozliwia wybér parametru z danej grupy.
Tylko przy zestawie

parametréw 2
Nazwa parametru
————

Numer

parimetru/

Do2Eh (RV-Max.)
3000. rpm
\\/\Iarto 6

$
Oznaczenie parametru sktada sie z litery okreslajacej grupe
oraz numeru parametru np. A10 lub DO2.

Wybér parametru nastepuje za pomocg przyciskéw [ i [E
Aby zmieni¢ warto$¢ parametru nalezy jeszcze raz nacisng¢
przycisk E Pulsujace wskazanie wartosci oznacza mozli-
wos¢ jej zmiany przyciskami [A]i[V]. Zmiany te sa
natychmiast skuteczne. Nacisnigcie przycisku [ # powoduje
zachowanie zmienionej wartosci, przycisku [Ese - zaniechanie
zmian. Przycisk E umozliwia takze powr6t do poziomu menu
,Grupa parametréw“. Ponowne nacisniecie [Esl powoduje
powr6t do wskazania stanu pracy.

Zapamietanie zmian wartosci parametréw
nastepuje poprzez podanie A00=1(save param.).
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123 rpm  1.3A

1: clockwise

Grupa
parametrow

i
i
i
)
i
g
1
, Zmiana wartosci
! | B20 control modg
v | o vitcontral parametru Wartosd
! ulsee
1
! I

Wybor ! | BOO motor-type BOO Motor-Typ m

parametru 22:100KA 2.2 W] 4mm i

ZACROWARIG ZiTian
. Zantechanie zmian

22:100KA 2.2kW
@@

Po pierwszym wiaczeniu przetwornicy dostepne sg jedynie

najwazniejsze parametry, konieczne do uruchomienia urza-

dzenia. Rozwigzywanie ztozonych zadan umozliwia roz-
szerzone menu — parametr A10=1(menu level — extended).

Zarbwno w standartowym jak i w rozszerzonym menu, para-

metry,ktérych programowanie w aktualnej konfiguracji nie jest

konieczne, nie sg wyswietlane.

Przyktad: Gdy w parametrze BOO (Typ silnika) wybrany zos-
tanie jeden ztypowych silnikéw STOBER (B00=1
do 28), parametry B10...B16 (llos¢ biegundw...
cosPHI ) nie bedg wyswietlone.

W ok. 50 sek. po ostatnim naci$nieciu przycisku urzgdzenie
przetgcza samoczynnie na wskazanie stanu pracy.Zapobiega
temu dobor A15=0 (Auto-powr6t wytgczony).

Sie¢(bus): Ustawienie parametrow sieci sa mozliwe
poprzez software FDS-Tool

7.3 HASLO

Urzadzenie moze by¢ zabezpieczone przed nieuprawnionymi
zmianami parametrow. W tym celu nalezy w parametrze A14
podac¢ hasto (liczba max. 4-cyfrowa rézna od 0) i wpisac je w
pamig¢ (A00=1). Przy A14=0 przetwornica nie jest za-
bezpieczane hastem. Parametr A14 dostepny jest wytgcznie
w rozszerzonym menu (A10=1).

W urzadzeniu zabezpieczanym hastem zmiana wartosci para-
metrow mozliwa jest tylko po podaniu w A13 prawidtowe;j
wartosci hasta.

8 URUCHOMIENIE

Listwy zaciskowe silnoprgdowe (siec i silnik) nalezy okablo-
wac zgodnie z rysunkiem na str.3. Przy pierwszym uruchomie-
niu przetwornicy zagwarantowa¢ nalezy podtgczenia:

® Potencjometr — warto$¢ zadana (X1.2-X1.4), patrz str.4.
® Zwolnienie (zacisk X1.9)
® Czujnik temperatury (zaciski X2.1 oraz X2.2)

>4 kQ enable

[ 1 [
[112]3[4]5]6]7[8]o]l{[15] X1
Gnd  +12V

Jezeli czujnik temperatury nie jest podtaczony, X2.1 i X2.2 na-
lezy zmostkowaé.Jako napiecie zasilania sygnatéw steruja-
cych mozna wykorzystaé napiecie 12V na zacisku X1.15. W
tym celu nalezy zmostkowac¢ X1.7 i X1.8. Silnik i przetwornica
muszg by¢ do siebie dopasowane. Osigga sie to poprzez
wybdr stosownego typu silnika w parametrze B0OO (patrz 8.2).

8.1 PODSTAWOWE PARAMETRY

Po wiaczeniu zasilania wyswietlacz wskazuje “O:ready”.Jeze-

li natomiast wyswietlane jest wskazanie “13:inhibited”,nalezy

zdja¢ sygnat “enable”. Nastepnie nalezy zaprogramowac

parametry:

® A20: (wybor rezystora hamujgcego), jezeli podtaczony

® BOO: (typ silnika zgodnie z tabliczkg znamionowa), patrz 8.2

® B20: (rodzaj sterowania) mozna w wiekszosci przypadkow
pozostawi¢ “l:sensorlVector‘.Doktadnos¢ obrotéw oraz dy-
namika sg lepsze niz przy sterowaniu V/f (B20=0). Sterowa-
nie wektorowe z kontrolg obrotéw opisano w czesci 9.6.

® CO00: (min. pred. obrotowa), CO1 (max. pred. obrotowa)

* D00, DO1: rampa przys$pieszania, rampa hamowania

® DO2: pred. obrot. przy 100% wartosci zadanej (10V na AE1)

Poprzez A02=1 uruchomiona zostaje opcja “Kontrola wpisa-
nych danych® wykrywajaca ewent. btedy programowania.

U Przed wytgczniem zasilania wpisa¢ wartosci
parametrow w pamigé (A00=1)!

8.2 TYP SILNIKA

Wiekszosé silnikow STOBER mozna wybraé bezposrednio

z listy w parametrze BOO :

Przyktad: Dla napedu C602N0620MR1 D100K 4 TF (silnik
100K, 4-biegunowy) zaleznie od potaczenia (gwia-
zda/trojkat) w BOO nalezy wybraé “17:100KY2.2kW*
lub “18:100KD2.2kW*.

O  Przy wyborze typowego silnika STOBER nie jest ko-

nieczne dobieranie nastaw (czestotliwo$¢ znamionowa,

prad zamionowy i.t.d).

W silnikach STOBER do wielkosci 112 (4 kW):
napiecie znamionowe w potgczeniu “gwiazda“ (Y)
osiggane jest przy 50 Hz, w potaczeniu “tréjkat” (A) przy
87 Hz. Peten moment obrotowy rozwijany jest w
potaczeniu “gwiazda“ do 50 Hz, w potaczeniu “trojkat” do
87 Hz. Silniki od wielkosci 132 taczone sa w “trojkat”,
peten moment obrotowy stoi do dys- pozycji do 50 Hz (
przy napieciu zasilania 3x400V/50 Hz ).
Za pomoca nastawy B40=1(phase test) moze byc¢
skontrolowana poprawnos¢ podtaczenia silnika.
Dla silnikéw spoza listy (silniki innych producentéw lub liczba
biegunéw rézna od 4) nalezy dobra¢ B0O0=0 (user defined).
Wartosci parametrow B10 .. B16 musza by¢ wowczas do-
brane indywidualnie, zgodnie z tabliczkg znamionowa silnika.
Dla silnikéw z uzwojeniem specjalnym (n.p. silnik 132 na
230/ 400 V) nalezy dobra¢ B00=0. Charakterystyka VI/f, t.zn.
zaleznos¢ miedzy napieciem i czestotliwoscig, okre$lona jest
wartoscig parametrow B14 (napiecie znam.) oraz B15
(czestotliwos¢ znam.). Wzrost czestotliwosci powoduje wzrost
napiecia ponad warto$¢ B14 do wartosci napiecia zasilania
(wzglednie wartosci parametru A36).




POSIDRIVE® / FDS 4000

8. Uruchomienie

Nastepnie nalezy przeprowadzi¢ automatyczne dopasowanie
przetwornicy do silnika (B41 — autotuning) :

1. Ustawi¢ B41=1. Wyswietlacz wskazuje 0 %.

2. Wigczy¢ “enable“ — rozpoczecie pomiaréw.

3. Gdy wyswietlacz wskazuje 100 % - wytaczy¢ “enable”,

dopasowanie jest zakonczone.
O Przed wytgczeniem zasilania wpisa¢ wartosci para-
metrow w pamige¢ (A00=1)!

8.3 WARTOSC ZADANA Z TASTATURY

Sprawdzenie, czy przetwornica funkcjonuje, wymaga okablo-
wania jedynie wejscia “enable“-X1.9 oraz zaciskéw czujnika
temperatury — X2.1 i X2.2. Nastawa predkosci obrotowej
nastepuje poprzez tastature przetwornicy. W tym celu ustawi¢
A50=1(installation active)iw A51 nastawi¢ pozadanag pred-
kos¢ obrotowg. Predkos¢ ta bedzie utrzymywana tak dtugo,
jak dtugo pulsuje wskazanie A51.

8.4 WARTOSC ZADANA ANALOGOWO/ CZESTOTLIW.

W ustawieniu fabrycznym mozliwa jest nastawa predkosci
obrotowej poprzez wejscie analogowe 1 (patrz str.5).Uwzgled-
ni¢ nalezy ponizej wymienione parametry:

Pred.obrn[obr/m
D02 e [ ]
n (RV-Max.)
D04 -
n (RV-Min.) ' >
D05 D03 Wart zadana [%]

revVal-MinrefVal-Max. (n.p. %z 10V)

® D02: n (RV-max) Pred.obr. przy max. wartosci zadane;j

(10 V, 20 mA lub f-max)

Wskazanie w % wartosci koncowe;j

(wartos¢ konncowa =10 V lub 20mA)

W rozszerzonym menu (A10=1) dodatkowo:

® D03: refVal-Max Max. warto$¢ zadana w % wartosci kon-
cowej (10V,20mA lub f-max). Przy np.
D03=50 % nastawiona w D02 predkos$¢
obrotowa zostanie osiagnieta przy 5V
lub 10 mA.

® D04: n (RV-Min) Pred. obr. przy min. warto$ci zadanej

® DO5: refVal-Min ~ Min. warto$¢ zadana w % wart. korncowej

® DO6: refValOffset Offset nawe.1 w % wartosci koncowej

®* E10: AE1-level

Parametry D02 do D05 okreslajg zaleznos¢ pomiedzy wartos-
cig zadang a predkoscig obrotowg w formie charakterystyki:

Wartos$¢ zadana moze by¢ podana jako napiecie (100%=10V),
prad (100%=20mA) lub czestotliwos¢ (f-max=100%=F37).
W przypadku czestotliwosci sygnat musi byé podany na BES,
aktywacja nastepuje poprzez dobdér F35=14. Wartos¢ zadana
nie moze by¢ podana jako czestotliwos¢ przy sterowaniu
vect.feedback (B20=2).Wartosci ramp nastawiane sg w
parametrach DOO i DO1. Dob6r D92=1 neguje warto$¢ zadana.
Za pomoca D07=1 funkcja “enable“ realizowana jest zaleznie
od wielkosci wartosci zadanej (patrz schemat blokowy c¢z.19)

8.5 STALE WARTOSCI ZADANE

Mozliwe jest zdefiniowanie do 7 statych warto$ci zadanych.
Wybér nastepuje poprzez kodowanie wejs¢ binarnych. Fabry-
cznie wejscia BE3 i BE4 przewidziane sg do wyboru trzech
statych wartosci zadanych:

BE4 | BE3 | Warto$¢ zadana E60 | Rampy
L L | Analogowa 0 D00, D01
L H |Stata1, D12 1 D10, D11
H L | Stata 2, D22 2 D20, D21
H H |Stata 3, D32 3 D30, D31

Nastawy parametrow D12, D22 itd. podawane sg w obr./min.
silnika. Sygnaty wejs¢ dekodowane sg w selektorze wartosci
zadanych. W  parametrze E60 wskazany jest wynik
dekodowania (0 do 7).

[l Jezeli wynikiem dekodowania jest 0 (E60=0, to znaczy
sygnat ,0“ na wszystkich wejsciach selektora), aktywna
jest analogowa warto$¢ zadana.

Sygnaly wejsciowe selektora moga by¢ przyporzadkowane
dowolnym wejsciom binarnym. W nastawie fabrycznej: F33=1
(opcja BE3=RV-select0) a F34=2 (opcja BE4=RV-selectl).
RV-select0 i RV-selectl odpowiadajg bitom 0 i 1 selektora
wartosci zadanej. Jezeli jeden z trzech sygnatéw RV-select
nie jest przyporzadkowany zadnemu wejsciu binarnemu, ma
on warto$¢ 0. Aby méc wykorzystaé wszystkie 7 nastaw statej
wartosci zadanej, nalezy np. wejscie BE5 dobra¢ F35=3
(RV-select2). Nastawa D92=1 neguje warto$¢ zadana, co
oznacza odwrdcenie kierunku obrotow.

Mozliwos¢ podania bezposrednio statej wartosci D09.

8.6 STEROWANIE HAMULCA

Przekaznik 2 za pomocg opcji FOO=1 zaprogramowany jest do
sterowania hamulca, ktéry zadziata przy:

* wylgczeniu “enable”

® zatrzymaniu

* szybkim zatrzymaniu

* wystgpieniu zaktécenia

® pozycjonowaniu — zaleznie od parametréw ruchu

Poprzez wejscie binarne mozliwo$¢ otwierania hamulca
~32:Brake open®“.

Przy pracy bez kontroli obrotéw (B20<2) mozliwe jest
okreslenie w parametrach FO1 i FO2 wartosci predkosci obro-
towej przy ktérych nastapi otwarcie i zamkniecie hamulca.

Halt l I
Wartosé

zadana_ o1l O\ / Fozi N
Hamulec |' ” otwarly 5 |'

W sterowaniu wektorowym (B20=2) opcja FO0=1 umozliwia
realizacje petnego sterowania dzwignic. W tym celu czas o-
twarcia (FO6) i czas zamkniecia (FO7) hamulca musi by¢ zwie-
kszony o warto$¢ czasu martwego przekaznika (10-30 ms).
Przy zatrzymaniu naped pozostaje przez czas FO7 sterowny.
Przy starcie rozruch bedzie opdzniony o czas F06.

Ustawienie B25=0 powoduje odtgczenie prgdu magnetyzaciji
od silnika w czasie gdy hamulec jest czynny. W po-
zycjonowaniu (C60=2) zadziatanie hamulca moze by¢ za-
programowane zaleznie od wymagan procesu (patrz L10).
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8.7 TRANSMISJA DANYCH

Przy pomocy PARABOX lub programu FDS-Tool mozliwa jest

szybka wymiana danych miedzy dwiema przetwornicami lub

przetwornicg i PC.. Oprocz Parabox jest mozliwos¢

zastosowania Controlbox:

Wpisanie danych w PARABOX:

* PARABOX wetkna¢ w ztacze Sub-D (X3)
przetwornicy.

®* Przy A03=1 dane zostang wpisane w
PARABOX.

Woczytanie danych z PARABOX:

* PARABOX wetknaé w ztacze X3 przetwornicy.

® Przy A01=1 dane zostang wczytane z PARABOX i wpi-
sane w pamieé
* Przy A40=1 dane zostang wczytanebez zapamietywania.

Controlbox umozliwia wygodng obstugei CoNTROEOX
progra-mowanie menu systemu falownika.Jest A
mozli-wos¢ do zapamigtania parametrow 7 FEEEE
falownikow. EREIIE

G 8010

Whisanie do pamieci:
Przy AO3 Parabox —zapisa¢,wybra¢ nr. miejsca pamieci(1...7)
* [#) nacisngc¢ przycisk

Podobnie wyglada wczytanie danych z controlbox do

falownika:

* Przy AO1 (read Parabox&Save) wybraé nr. pamieci przy
pomocy przycisku E-

Przy A40 (Read Parabox) nie jest mozliwe autom.podanie do

pamigci

9 FUNKCJE SPECJALNE

9.1 WEJSCIA BINARNE BE1 ... BE5 (BE6...BE10)

Wejsciom binarnym fabrycznie przyporzadkowane sg na-
stepujace funkcje:

. BE1 = 8:Halt (zatrzymanie)

BE2 = 6:dirOfRotat. (kierunek obrotéw:lewo/prawo)

BE3 = 1:RV-selectO (Bit 0 selektora)

BE4 = 2:RV-selectl (Bit 1 selektora)

BES5 = O:inactive (nieaktywne)

Karta EA-4000 stawia do dyspozycji dodatkowe 5 wejs¢ binar-
nych. Funkcje wej$¢ ustawiane sg w parametrach F31 do F35,
oraz F60 bis F64, w rozszerzonym menu (A10=1).
BEkl' 1:RV- Selekt 0
Funkcja 01 o ‘RV-
F31 $3— 2:RV Selekt 1
OZ 3:RV Selekt 2

29T 728 28:SyncReset
29:wind.setD-ini

Wejcia binarne z tg samg funkcjg moga by¢ sprzezone
poprzez (F30 BE-Logik). UND-Element lub LUB-Element

BE1
X1.10

9.2 OGRANICZENIE MOMENTU OBROTOWEGO

Moment obrotowy moze by¢ ograniczony na kilka sposobdéw:

® C03 (M-Max 1) fabrycznie jest to aktualne ograniczenie
w % znamionowego momentu silnika.

® Przetgczanie miedzy dwiema wartosciami granicznymi
C03 (M-Max 1) i C04 (M-Max 2) mozliwe jest poprzez wej-
$cie binarne (funkcja: 10:torque select przyporzadkowana
jest w parametrze F31 ... F35).

® W cyklicznym rozruchu C20=2 (cycle charact) przetacza-
nie miedzy C03 (M-Max 1) i C04 (M-Max 2) nastepuje auto-
matycznie: M-Max 1 w czasie statych obrotow, M-Max 2
podczas fazy przyspieszania.
® Ograniczenie momentu mozliwe jest rowniez poprzez wejs-
cia analogowe AE2 i AE1. W tym celu dobra¢ F20=2 lub
F25=2. 10 V odpo wiada 100 % momentu znamionowego
silnika, nastawa F22 (AE2-gain) umozliwia inne skalowanie.
® Przy szybkim zatrzymaniu dziata zawsze M-Max 2.
Najnizsza warto$¢ z réznych wartosci granicznych stanowi
rzeczywiste oganiczenie momentu i moze by¢ odpytana w
pa- rametrze E62. Uwaga: nastawa w C03 (M-Max 1) nie
moze by¢ wyzsza jak nastawa w C04 (M-Max 2)!

[0 Ograniczenie momentu dziata najdoktadniej w typie ste-
rowania z kontrolg obrotow. Doktadno$¢ wynosi 5%
momentu  znamionowego. W  klasycznym typie
sterowania V/f (Parametr B20=0) przeliczanie momentu
przy niskich predkosciach obrotowych i matych
obcigzeniach jest niedoktadne. W sterowaniu typu
Sensorless Vector Control (B20=1, nastawa fabryczna)
mozna oczekiwac lepszych rezultatow.

Szczegdlng poprawe dynamiki osigga sie w sterowaniu typu
Sensorless Vector Control po oszacowaniu stosunku bezwia-
dnosci obcigzenia i silnika C30(J-mach/J-mot). Jezeli masa
obcigzenia jest znikoma lub przetozenie przektadni wysokie
nalezy pozostawi¢ C30=0 (nastawa fabryczna).

0 Jak wiadomo zaleznos¢ miedzy pragdem i momentem
o- brotowym w silnikach asynchronicznych nie jest tatwa
do uchwycenia. Przetwornica FDS moze wyliczy¢
moment z dostepnych wielko$ci pomiarowych. Z tego
wzgledu nastawia sie warto§¢ maksymalnego momentu a
nie pradu. Osiggalny moment jest i tak ograniczony przez
maksymalny dopuszczalny prad przetwornicy.

9.3 ZAKRES PRACY

Przy pomocy dowolnie programowalnych Komparatorow jest
mozliwos$¢ kontroli 3 zakreséw pracy.

Zakres obrotoéw silnika, zakres momentu obrotéw i dowolno
programowalny w parametrze C47 . Granice w parametrach:

* C41, C42: n-Min, n-Max
« C43, C44: M-Min, M-Max
e C45, C46: Zakres pracy ,X“ (Programowanie C47)

W parametrze C48=1 bedzie kontrolowany bezwzgledny
zakres pracy X" (C47) , z C48=0 znak liczby uwzgledniany.
Parametr C49 ustawia kontrole zakresu pracy w fasie
przaspieszenia lub Enable-wytaczone. Jesli granice
parametrow beda przekroczone ,6:Arbeitsbereich" mozliwosé
sygnatu poprzez przekaznik (n.p. FO0=6).

Jezeli nie zachodzi koniecznosé kontrolowania ktérejs z po-
wyzszych wielkosci nalezy dla tego zakresu pracy ustawic
wartosci graniczne (np. C43=0 % i C44=400 % jezeli nie jest
konieczna kontrola momentu obrotowego).

9.4 WYBOR ZESTAWU PARAMETROW

Przetwornice FDS majg mozliwo$¢ zaprogramowania dwoch
zestawow parametrow. Wyboru mozna dokonac:

» zewnetrznie poprzez wejscie binarne (A41=0) lub
» wewnetrznie poprzez tastature (A41=1 lub 2).

Numer czynnego zestawu wyswietlany jest w E84. Aby méc
wybierac poprzez we.binarne, jeden z parametréw F31 ... F35
w obu zestawach musi by¢ ustawiony na 11:paraSet-selct.

9
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Przetaczenie jest mozliwe jedynie przy sygnale ,0° na
wejsciu “enable”.

Parametry z obu zestawéw moga byé wyswietlone i progra-
mowane niezaleznie od tego, ktéry z zestawow jest aktualnie
czynny. W All (paraSetEdit) okresla sigktéry z zestawow
ma by¢ wyswietlony.

W zestawie 2 (A11=2) obok numeru parametru pojawia sie
symbol B.

Niektore grupy parametrow sg wspolne dla obu zestawdw i
mogg by¢ tylko jeden raz programowane. Sg to parametry
grupy A, grupy E (wskazania wartosci momentu, pradu itp.)
oraz grup I, J, L (pozycjonowanie). Przy numerach
parametrow z tych grup symbol B nie jest wy$wietlany.
Parametry A42 i A43 umozliwiajg kopiowanie zestawdw
parametrow : ustawienie A42(copyPSet 1>2) na l:active,
powoduje zapisanie wartosci parametréow zestawu 1 w
zestawie 2.

Przyktad czasowego przebiegu (F38=1),szybkie zatrzymanie i
Enable-wy%agzenie:
nable

LI Low min. 4 ms

_~Rampa D81
(F38>01)

Obroty siln,

11:paraSet-select
(Wejscie) 1
7:act.paraSet
(Wyjscie)

Stopien mocy

Czas liczenia

FOO 32:Param.aktywny
(Wyjscie)

[l Z reguty programuje sie najpierw zestaw 1. Poprzez
dobdr A42=1 kopiuje sie wartosci tych parametrow w
zestawie 2. A11=2 przelgcza na zestaw 2 i umozliwia
dokonanie potrzebnych zmian wartosci parametréw.
Na koniec zapamietuje sie wszystkie parametry (
A00=1).

9.5 POTENCJOMETR

Funkcja “Potencjometr® umozliwia bezstopniowg regulacje

predkosci obr. silnika przy pomocy dwdch wejs¢ binarnych:

®* Dwa z parametrow F31..F35 nalezy ustawi¢ na
4:motorpoti up wzgl. 5:motorpoti dwn.

® Opcja D90=1 aktywuje funkcje “Potencjometr.

® Zmiany predkosci obr. nastepujg odpowiednio do wartosci
ramp w DOO i DO1. Przy aktywnym potencjometrze (D90=1)
wiekszo$¢ parametrow grupy D nie jest wyswietlana.

® Opcja D90=2 sumuje wartos¢ potencjometru z wartoscig
zadana.

® Jezeli na obydwa wejscia podany jest sygnat 1, wartos¢ po-
tencjometru ustawiana jest na C00(n-Min).

® Opcja D91=1 zapamietuje trwale wartosS¢ potencjometru.

* Opcja D91=0 zeruje trwatg wartos$¢ potencjometru przez
Enable

9.6 WEKTOROWA PRACA Z IMPULSATOREM

Przetwornice FDS seryjnie umozliwiajg kontrole obrotow przy
pomocy impulsatora (24 V). W sterowaniu B20=2(Sterowanie
wektorowe z kontrolg obrotow) mozliwa jest precyzyjna i
dynamiczna regulacja predkosci obrotowej oraz momentu
obrotowego. (Serwonaped asynchroniczny)
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Przygotowanie przetwornicy do pracy w trybie sterowania
wektorowego z kontrolg obrotow:

B Okablowanie (bez karty opcjonalnej):
slady A i B impulsatora podtaczy¢ na wejscia binarne BE4 i
BES. Podtgczyé zewnetrzne napiecie zasilania
impulsatora (+24)..

Wityk Kolor Sygnat ;
im[t)};l- przewo- i%%ul- R EEE Zacisk
na

satora du satora
1 206Mty /B
3 rozowy C Wejscie BE3* X1.12
4 szary /IC
5 brazowy A Wejscie BE4 X1.13
6 biaty /A
8 zielony B Wejscie BE5 X1.14
9 -- Ekran ekran
10 niebieski OV |[Zewn.OV X1.8
12 czerwony | +Ug |Zewn.24V --

*$lad zerowy pozycjonowanie, 131=1.

Potrzebne komponenty:

®

Zewnetrzne 1 zewnetrzne 24 V DC zasilenie
zasilanie 2 listwa zasiskowa X1 na FDS
2 3 listwa zasikow
24V OV .
v o i§ 4 ekranowany przewod
< % o9 5 ekranowany przewod impulsatora
o § oN .
3 BNy Tylko jak @
> 5373 >20cm
S n 8. 8. / X1
: ! E[Digital Ground
ﬂ. _/__N:,__\:___F} _____ T2l e 3
|| W = ot
| 4| BE5
| /Y @
|

Ekran obustronnie potaczony
Z ptyta montazowa.

® g

\wj
olR
28| Sk 1. 9 8
O |c = [ON =
/".r\ 2 7  Wityczka na
10
|V

12 silniku
@ 3 6
4 " 5

® Poprzez dobdr F34=15 i F35=14 wejécia BE4 i BE5 za-
programowane sg na odbidr sygnatéw impulsatora (najpierw
przetaczy¢ na rozszerzone menu : A10=1).

® W pozycjonowaniu (C60=1), w razie potrzeby, podigczy¢ na
wejscie BE3 $lad zerowy impulsatora (F33=14).

®* W parametrze F36 nastawi¢ ilos¢ impulsow (fabrycznie
1024 imp./obr.).

B Podtaczenie impulsatora poprzez karte
GB4001 i EA4001

» Podtaczenie wtyczki X20 patrz. Kap. 14.1. Param. B26=1
(Motor-Encoder=X20) i H22 (X20-impulse) .

B Podiaczenie impulsatora za przektadnia

» Regulacja predkosci wektorowo, mozna wykorzystac przez
impulsator zewnetrzny .

* W F36 lub. H22 bedzie liczna impulsdw przeliczona na
watek silnika (SS14000: patrz. Kap 10.11.1)

* Przez FA49 (BE-Przekt.-i) lub. H23 (X20) btad zaokragania
jest zredukowany. Przyktad X20:



POSIDRIVE® / FDS 4000

9. funkcje specjalne

Zaokraglona liczba impulséw w H22
Doktadna liczba impulsow na obrot silnika

H23 =

Uwaga: podtaczenie drgajace,lusowe lub z poslizgiem moze
spowodowac problemy regulacji falownika. Rozdzielczo$¢
Impulséw na obrét silnika musi wynosi¢ conajmniej 500
impulséw lub (Optimum > 1000).

Kontrola podtaczenia do impulsatora:
» Kontrola: w sterowaniu V/f-control lub sensorlVector
(B20=0 lub 1) uruchomi¢ silnik, i zapamieta¢ wartos¢

predkosci obr. (ze znakiem). W parametrze E15 sprawdzi¢
rzeczywistg wartos¢ predkosci obr.. Obydwa wyniki odczytu
powinny by¢ zblizone, znaki musza by¢ jednakowe.

* Rozne znaki: sprawdzi¢ podtaczenie silnika ( kolejnos¢ faz
),wzglednie zamieni¢ wejscia sygnalow A i B.

Wskazanie E15=0: czy polaryzacja Ug=24 V na impulsatorze
jest prawidtowa ? Czy potaczenie mas jest wlasciwe ? Inne
btedy w okablowaniu ? Czy F34 i F35 sg odpowiednio zapro-
gramowane ? Czy nastawa B26 odpowiada podfaczeniu im-
ulsatora : B26=0 — wejscia BE 4/5 lub B26=1 — ztgcze X20 ?

Sprawdzenie sygnatéw A i B impulsatora : zatrzyma¢ silnik
i obserwowaé parametr E13. Przy poruszeniu wirnika silni-
ka (np. poruszajac recznie wentylator ) poziom sygnatow
na wejsciach BE4 i BE5 powinnien ulec zmianie.

® Zatrzymac silnik, ustawi¢ B20=2 (Sterowanie wektorowe).

® Uruchomié¢ silnik. Przy nieprawidtowym funkcjonowaniu po-
nownie skontrolowa¢ jak powyzej.
® Zapamietaé wartosci parametréw : AOO=1.

0 Przy nieprawidtowym znaku lub przerwie w obwodzie
sprzezenie kontroli obrotéw silnik pracuje nadal ze
zmniejszong predkoscig obrotowa.

Dynamika regulacji predkosci obr. zalezy przede wszystkim
od parametréw C31 (n-control Kp) i C32 (n-control Ki).
Okreslaja one wzmocnienie cztonu proporcjonalnego i cat-
kujacego regulatora. Za wysokie wzmocnienie doprowadza
do oscylacji silnika, za niskie redukuje dynamike. Z reguty
nastawy fabryczne sa wystarczajgce. W razie potrzeby na-
lezy optymalizowac¢ warto$¢ C31, warto$¢ C32 w wigkszos-
ci przypadkéw moze pozostaé niezmieniona.

9.7 KASOWANIE ZAKLOCEN

Lista mozliwych zaktéceh zamieszczona jest w kap. 17.

Zakidcenia mogg by¢ kasowane poprzez:

® Zwolnienie: zmiana sygnatu na we. “enable“ z ,0“na ,1“
i ponownie na ,0“. Zawsze dostepne.

* Przycisk [Esc (tylko gdy A31=1). A\ Uwaga Naped

® Autokasowanie (tylko gdy A32=1) rusza natychmiast !

* Wejscie binarne (F31...F35=13).

Parametry E40 i E41 zawierajg informacje o ostatnich 10 za-
ktéceniach (1= ostatnie zaktécenie). Za pomocg FDS-Tool
mozliwe jest przyporzgdkowanie okreslonym zdarzeniom od-
powiedniej reakcji przetwornicy (zakidcenie, ostrzezenie,
meldunek ) — poréwnaj kap.17.

9.8 ROZRUCH SILNIKA

® Samoczynne ruszenie silnika po wigczeniu zasilania
A jest niemozliwe — fabryczna nastawa A34=0 (auto-
start:inactive) — poréwnaj: stan pracy “12:inhibited”

na kap.16. Przed ustawieniem automatycznego
rozruchu, A34=1, sprawdzi¢ czy jest on wzgledéw

bezpieczenstwa dopuszczalny.
® Nastawa C20=1 (Ciezki rozruch) oraz C21 i C22 umozliwiajg
okreslenie dopuszczalnego przecigzenia podczas rozruchu
maszyn o duzej bezwtadnosci.

® Nastawa C20=2 (Praca przerywana) umozliwia osiggniecie
optymalnego przyspieszania w sterowaniu Sensorless Vec-
tor Control (B20=2); patrz par. C30 i kap.9.2.

9.9 STEROWANIE Z PC

Stosujac software FDS-Tool mozliwe jest sterowanie prze-
twornicy za pomocg PC. Potgczenie realizowane jest poprzez
ztacze Sub-D przetwornicy (RS-232-C) oraz kabel FDS- G3
(Nr. kat. 41488).

Zintegrowana w programie funkcja “oscyloskopu“- FDS-Scope
umozliwia réwnoczesng rejestracje 8 wielkosci pomiarowych,
i tym samym optymalizycje napedu.

N VAN N
>—

1 X <
> ;

5 5
obudowa obudowa
0]
1
PC 6 Widok od FDS
9 Strony lutow
5
O

Kabel FDS-G3, nr. kat. 41488

Kabel potgczeniowy migdzy szeregowym ztaczem PC i prze-
twornicy ( X3 ) przeznaczony jest wytgcznie dla przetwornic
typu FDS 3000 i pdzniejszych (z 6 przyciskami ) !

NIE moze by¢ on zastgpiony typowym kablem szeregowym,
mozliwe jest to jedynie w potgczeniu ze specjalnym adap-
terem (nr. kat. 41489 ).

11
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10 POZYCJONOWANIE

Przetwornice typu FDS 4000 umozliwiajg seryjnie progra-
mowanie pozycji. Warunkiem realizacji precyzyjnego i po-
wtarzalnego pozycjonowania jest silnik wyposazony w im-
pulsator lub SSI-Encoder. W sterowaniu wektorowym
(B20=2) silnik osiaga wiasciwosci serwonapedu asynchro-
nicznego.

10.1 FUNKCJONALNOSC

® zaprogramowanie 8 pozycji.

¢ doktadnos¢ osiagniecia celu zalezna tylko od rozdziel-
czosci impulsatora.

® ciggta kontrola uchybu i regulacja pozyc;ji.

® parametrowanie w jednostkach jak stopien katowy, mm.

® kontynuowanie przerwanego programu jazdy.

® zmiana pozycji docelowej podczas jazdy.

® kilka rodzajéw referowania.

® programowanie ztozonych przebiegdw poprzez sprzezenie
programoéw jazdy np."jazda poz.1,post6j 2 sek.,dalsza jazda
na poz. 2, czekaj na sygnat i z powrotem”.

® reczny tryb pracy ( impulsowanie ).

¢ funkcja “teach-in”.

¢ funkcja “speed-override” poprzez wejscie analogowe.

® doktadne podanie przetozenia przektadni ( utamek ) zapo-
biega odchytkom w metodzie jazdy nieskonczone;.

® ciggte referowanie w metodzie jazdy nieskonczone;.

® funkcja “elektryczna krzywka” powoduje przetgczenie wyj-
Scia binarnego po osiggnieciu zaprogramowanej pozycji.

® wylgcznik koncowy urzadzenia i programowy.

® funkcja “okragty stof”.

® okreslenie drogi poprzez wejscie analogowe.

® sterowanie hamulca podnosnika.

® SSl-bezwzgledny encoder

10.2 PRZYLACZA

Do rozwigzywania prostych zadan wystarczajgce jest zasto-
wanie standartowego urzadzenia bez karty opcjonalnej.
Ztozone sterowania napedéw wymagajg wiekszej liczby
wejs¢ binarnych. Karta opcjonalna EA-4001 umozliwia fatwe
poditgczenie impulsatora, zewnetrznego napiecia zasilajgcego
24 V, oraz 5 dodatkowych wejs¢ i 3 wyjscia binarnego.

Poprzez wejscie analogowe mozliwa jest bezstopniowa
regulacja predkosci. Funkcja ta, okreslona jako “speed
override”, jest przydatna nie tylko podczas uruchamiania,
ale takze w sterowaniu recznym itd.
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BE6...BE10
BA4, BA3,BA1
24 V=, zew.
FDS 4000 zasilanie
Pos.1
Pos.8 JJ'I_-LI_I'
010V H [«€AE2 speed override
<+BE1
IEE% Program.
<«BEA dowolne
<+BE5
| Q
a M

W tym kontekscie istotne sa nastepujace funkcje wejsé

binarnych ( parametry F31...F35 i F60...F64):

® RV-select0 ..2: wybor pozycji binarnie kodowany.“000” -
program jazdy 1,"111" — program jazdy 8.

® 8:halt: narastajace zbocze powoduje przerwanie aktual-
nego programu jazdy. Reczne sterowanie (impulsowanie)
mozliwe jest wytacznie w tym stanie. Funkcja ta zatem
przetacza miedzy recznym i automatycznym trybem pracy.

® 9:quick stop: narastajgce zbocze powoduje przerwanie
jazdy i zatrzymanie z maksymalnym przyspieszeniem [11.

® 16:posi.step: przy sprzezeniu programéw jazdy nastepuje
automatyczne uruchamianie kolejnych programdw. Aktual-
nie wykonywany program nie zostaje przerwany(l40)

® 19:posi.start: uruchamia wybrany program jazdy, aktualnie
wykonywany program zostaje przerwany.

® 20:posi.next: tylko przy sprzezonych programach jazdy;

przy odpowiednim programowaniu (por. J17=3) nastepuje

natychmiastowe przerwanie aktualnego programu i urucho-

mienie nastepnego.Mozliwe jest okreslenie drogi, ktdra po a-

ktywowaniu tej funkcji zostanie jeszcze wykonana (cz.10.8).

17:tip+, 18:tip-: sterowanie reczne (impulsowanie).

21:stop+, 22:stop-: wytacznik korncowy.

23:ref. input: podigczenie wylacznika referowania.

24:start ref.: uruchomienie referowania.

25:teach-in: aktualna pozycja zostanie wpisana w wybra-

ny program jazdy.

= Wejscia binarne moga zosta¢ zanegowane par.

F51...F55i F70...F74 (podtaczenie awaryjne)
= Przy wylaczeniu Enable zadziata szybkie zatrzymanie z
max. przys$pieszeniem par. 111

Wejscie analogowe AE2 i AE1 (Par. F20 i F25)

» l:additional RV: przy wzglednym trybie pracy ,pozycje
(100% + poziom) bedg multiplikowane. Przyktad: 0 V - bez
korektury t.j.. 100% celu jazdy,pozyciji.

» 4:RV-factor: przy wzglednym trybie pracy ,pozycje beda z
poziomem multiplikowane. Przykfad: 0 V - bez ruchu
t.2.0% pozycji .

® 5:override: zaprogramowana predkos¢ moze by¢, poprzez
potencjometr, “online” zmieniana ( funkcja “speed override”
w sterowaniu CNC).

® 6:posi.offset: do zaprogramowanej
dodany offset; por. parametr I70.

Wyjscia analogowe (Par. FOO, F80, F81, ...)
¢ 3:refVal-reached: sygnat “1” pojawi sie, gdy naped osiggnie
zaprogramowang pozycje.

pozycji moze zostac
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8:el. cam: sygnat “1” pojawi sie, gdy aktualna pozycja znaj-
duje sie w przedziale okreslonym przez 160 161. Sygnat
moze sterowa¢ inne podzespoty.

® 9:follow.error: sygnat “1” pojawia sie, gdy przekroczony

zostanie maksymalny uchyb - nastawa w 121.

® 10:posi.active: naped znajduje sie w pozycjonowaniu,ale

zaden program jazdy nie jest wykonywany ,czekanie na

sygnat Posi-start lub Posi-Next.

» 13: referenced: referowanie zostato zakoriczone

* 19:S-memoryl ... 21:S-memory3: emisja miejsc pamieci,
ktore zostaty poprzez Posi-punkty -taczenia w trakcie
pozycjonowania w pamigci (Kap 10.12).

e 23:RV-Quit0 ... 25:RV-Quit2: 182, patrz. wykres w Kap.
10.3. sygnaty wyj$¢ binarnych aktualnej pozyc;ji 182

[l poprzez prace sieciowa (Profibus) FDS, jest mozliwo$é
wygodnej kontroli tych sygnatéw .

10.3 POZYCJE, PROGRAMY JAZDY

Kazda pozycja okre$lona jest przez kilka parametrow, kto-
re tworzg program jazdy. Do dyspozycji stoi 8 programéw
jazdy, a zatem osiggnigetych moze by¢ 8 roznych pozyciji.
Program jazdy nr. 1 okreslajg parametry J10 ... J18, drugi
parametry J20 ... J28 itd.

Program jazdy8: J80 .J89

Program jazdy2: J20 J29
Program jazdy 1: J10 .J1 D |

J10: pozycja

J11: metoda jazdy
J12: predkosc¢

J13: przyspieszenie

Wybér programu jazdy nastepuje poprzez:

® wejscia binarne nastawione na RV-selectO do RV-select2.
Kod binarny “000” odpowiada programowi nr.1, “111" —
programowi nr.8. Wybo6r poprzez wejscia binarne jest
mozliwy tylko gdy J02=0.

® parametr J02, gdy warto$¢ JO2 jest rézna od O.

Meldunek aktualnej pozycji jest podawany:

* W parametrze 182 (,aktywny stopien®).
* Na wys$wietlaczu.
» Poprzez wyjscia binarne ,23:RV-Quit0* do ,25:RV-Quit2*

RV-Quit..= Posi.Start oder Posi.Step=1: | RV-Quit..=

IRV-Selekt, SW-Ouit..=aktiver Fahrsatz /RV-Selekt
Posi.Start
RV-Selekt 0 Y 9 I
RV-Quit0 T 0 I~ 1
RV-Selekt 1

1 1 I_TI  I—
1
RV-Quitt  ———1 \\ | I
Osiagnieta WZ | I
l Zmiana
L Jest

ruch ignorowana

10.4 POZYCJONOWANIE WZGLEDNE / ABSOLUTNE

Kazdemu programowi jazdy mozna przyporzadkowac jed-
ng z 4-ch metod jazdy ( parametry J11,J21,J31...):

* wzgledng

® absolutng

® nieskonczong dodatnig

® nieskonczong ujemng

W metodzie wzglednej odniesienia
aktualnapozycja napedu.

Pozycjonowanie absolutne odnosi sie do statego punktu
( punkt zerowy maszyny ), ktéry jest okreslany podczas
referownia (cz. 10.6). Bez referowania nie jest mozliwe
osiggniecie jakiejkolwiek pozycji w metodzie absolutnej,
ewentualna préba spowoduje meldunek 51:refused.

punktem jest

JeZeli program zostanie zadeklarowany jako nieskonczony, o$
porusza sie w okreslonym kierunku do czasu odebrania
sygnatu (np. posi.stop lub posi.start). Predkos¢ moze byc¢
regulowana poprzez wejscie analogowe AE2 (w tym celu
ustawi¢ F20=5:override).

Osiggniecie zaprogramowanej pozycji sygnalizowane jest syg-
natem RV-reached (FO0=3, F80=3). Sygnat ten pojawia sie,
gdy aktualna pozycja znajdzie sie po raz pierwszy w prze-
dziale tolerancji ( zaprogramowana pozycja * 122). Sygnat
zostanie zdjety po odebraniu nastepnego zlecenia jazdy.

10.5 URUCHOMIENIE

Rozwazania w tej czesci dotyczg sterowania wektorowego z
kontrolg obrotéw (B20=2).

UWAGA: Przed przystapieniem do pozycjonowania nalezy
uruchomi¢ ukiad kontroli obrotéw (cz. 9.6) i ewentualnie
zoptymalizowaé go za pomocg FDS-Skope.
Pozycjonowanie aktywowane jest poprzez dobor:

C60=2:position
W tym trybie pracy goérna linia wyswietlacza wskazuje aktu-
alng pozycje:

Aktualna \

\

0.00 °
0: ready. Bg

Stan préé Czoper hamulca aktywny

W przypadku gdy B20 jest r6zne od 2 gorna linia wskazuje jak
zwykle predkos¢ obrotowg oraz pobdr pradu.

W przypadku pozycjonowania dolna linia wskazuje dodatkowo

nr. stopnia pozyciji: Aktualna
pozvcia
\\
. 120.12°
1g:MOVING 3
/
Stan pracy Nr. stopnia pozycji

Uwaga: Jezeli zachodzi koniecznos¢ przesunigecia punktu
dziesietnego we wskazaniu pozycji (106), nalezy tego dokonaé
na poczatku uruchamiania, w przeciwnym razie ulegajg bo-
wiem zmianie wartosci wszystkich zaprogramowanych po-
zycji!

13
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10.5.1 OGRANICZONY ZAKRES RUCHU

Zakres ruchu ograniczony (100=0)

@-co] i ’

<+—>

m

Z ograniczonym zakresem ruchu mamy do czynienia wow-
czas, gdy dopuszczalny obszar ograniczony jest np. ogranicz-
nikami. Ze wzgledow bezpieczenstwa nalezy w tym przypadku
przewidzie¢ wytaczniki kohcowe. Jezeli liczba wolnych wejsé
jest niewystarczajgca (praca bez karty opcjonalnej), funkcje
wytgcznikdw koncowych musi przejg¢ nadrzedne sterowanie.
Najbardziej istotne parametry:

® 100=0 zakres ruchu ograniczony

® 105: jednostka miary - mm, stopien (°), cal

® 106: liczba miejsc dziesietnych

® 107: odlegtos¢ na obrot silnika (np. mm/obr.).
® 110: max. predkos¢ (np. mm/s)

® |11: max. przyspieszenie (z.B. mm/s2)

® 112: predkos¢ — sterowanie reczne

Uwaga: niektore parametry z grup | i J (np. odlegtosci lub
przyspieszenie) mogg osiaga¢ duze wartosci. Za pomoca
przyciskow |« E wybra¢ pozycje dziesietng do zmiany.
Wartos¢ pulsujacej

C zwiekszy¢ lub zmniejszy¢ przy
pomocy przyciskow |A [Wﬂ:

J10 posli tion.
~>300.00 °

Pulsujgca cyf{a
Zmiana wartosci(¥l[d)
Wvbér cvfry ==

0 Przed pierwszymi probami sprawdzi¢ dziatanie wyta-
cznikdw koncowych lub odtaczy¢ naped od maszyny!

Jako pierwszy test mozna aktywowaé funkcje “enable”.
Wskazanie stanu pracy wyswietlacza pokazuje:

17:posi.active.

Uktad regulacji potozenia jest wigczony, naped pozostaje na
aktualnej pozycji. Nastepnie uruchomic¢ naped w sterowaniu
recznym (impulsowaniu). W tym celu ustawi¢ J03=1.
Przyciskami E E sterowa¢ naped.

[l Predkos¢ moze by¢, poprzez wejscie analogowe AE2
(F20=5), zmieniana takze w czasie jazdy!

Jako nastepny krok nalezy przeprowadzi¢ referowanie (cz.
10.6). Po referowaniu (186=1) mozliwe jest zaprogramowanie
programowych wytgcznikéw koncowych (150 i I51). Zapobie-
gaja one osiggnieciu pozycji poza wartosciami 150 i I51.
W J10 (pozycja w programie jazdy 1) zaprogramowac wzgle-
dna jazde (J11=0). Predkos¢ ustawi¢ w J12, rampy w J13 i
J14. J00=1 uruchamia program jazdy (nie zapomnie¢ o
wigczeniu “enable™).

14

10.5.2 NIESKONCZONY ZAKRES RUCHU (“0$
ZAMKNIETA

Zakres ruchu nieskonczony (100=1)
—

@ ONINO

Cecha charakterystyczng nieskonczonego zakresu ruchu jest
okresowe powtarzanie sie pozycji w czasie jazdy w jednym
kierunku (podobnie jak wskazéwka zegara).

Os zamknieta: nastawa 100=1:unlimited sprawia, ze warto$¢
aktualnej pozyciji jest liczona tylko do wartosci dtugosci obiegu

101 (np. 360°). Po osiagnieciu tej wartosci nastepuje ponowne
liczenie od 0. Gdy dozwolone sag obydwa kierunki ruchu(104=0
i 103=1), jazda z pozycji A na pozycje B (pozycjonowanie
absolutne) nastepuje po najkrétszej drodze -> optymalizacja
drogi.

Przetozenie przektadni: parametry 107 i 108 umozliwiajg pre-
cyzyjne (na podstawie liczby zebow kot zebatych) ustawienie
przetozenia. Eliminuje to btedy pozycjonowania we wzgled-
nej metodzie jazdy, por. przyktady w cz. 10.9.

Kierunek ruchu: Sg dozwolone obydwa kierunki ruchu
(104=0), jazda z pozycji A na pozycje B (pozycjonowanie
absolutne) nastepuje po najkrétszej drodze 103=1 ->
optymalizacja drogi.

10.6 Referowanie

Potozenie odczytywane jest za pomocg impulsatora. Po wia-
czeniu zasilania (sie¢ wzglednie zew. 24V) rzeczywista
pozycja nie jest znana. Doktadna pozycja wyjsciowa musi
zostaé okreslona poprzez referowanie.

Przy zastosowaniu encodera bezwzglednego SSI potrzebne
jest tylko jednorazowe referowanie przy pierwszym urucho-
mieniu lub przy wymianie falownika. Realizacja pozycjono-
wania absolutnego mozliwa jest wytacznie po zreferowaniu.
Zakonczenie referowania sygnalizowane jest poprzez 186=1
i sygnat ten moze zosta¢ podany na wyjscie binarne.
Referowanie programowane jest w parametrach 130 ... 138.

Najistotniejsze parametry:

« 130: rodzaj referownia

* I31: kierunek referowania

* 132: predkos¢ referowania - szybko

* 133: predkos¢ referowania - powoli

* 135: wykorzystanie impulsu zerowego impulsatora

* 137: automatyczne referowanie po wigczeniu zasilania

Referowanie moze byé uruchomione na trzy sposoby:

» automatycznie (137=1 lub 2)
* sygnat na wejsciu binarnym (F31 ... F35=24)
* recznie, dobierajac J05=1.

W parametrze 130 okresla sie sygnaty inicjujgce albo funkcje
wejs¢ binarnych. 130=3:def.home funkcja jest czesto
stosowana do podania punktu referencyjnego w encoderach
bezwzglednych SSI. W I31 okresla sie kierunek, w ktérym
rozpoczyna sie referowanie. Jezeli aktywny jest wtgcznik refe-
rowania (wzgl. wytacznik koncowy) kierunek zostanie odwro-
cony, por. przyktad 2 w dalszej czesci. Prawidtowos¢ nastawy
w 131 mozna sprawdzi¢ np. sterujac os recznie (J03). Stany
wejs¢ binarnych wskazane sg w parametrach E12, E13 i E19.

Jesli jest tylko jeden kierunek ruchu dozwolony 104 , naped
porusza sie w kierunku wytgcznika referencyjnego(impuls) z
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predkoscia 133. Kierunek ruchu jazdy referencyjnej 131 jest
wtym wypadku nie wazny.

Impulsy zerowe impulsatora wykorzystywane sg tylko przy
ustawieniu 135=1. W przetwornicach bez karty opcjonalnej
slad zerowy podigczony jest na wejscie BE3, gdy 135=0
mozliwe jest wykorzystanie tego wejscia do innych celéw. Jest
to praktyczne rozwigzanie w zastosowaniach,w ktérych nie
jest wymagana duza doktadno$c.

W zastosowaniach “Osi zamknietej” podtgczenie sladu
zerowego na wejsciu BE3 nie jest czesto wykorzystane. Wtym
wypadku jest potrzebne prostocyfrowe przetozenie.
Zaprogramowanie dwoch predkosci (132 i 133) jest uzyteczne
przede wszystkim przy diugich osiach linearnych.
Przyspieszenie w referowaniu odpowiada ¥2 maksymalnego
przyspieszenia (111). Po osiggnigciu punktu odniesienia aktu-
alna pozycja wpisana zostanie w 134 (pozycja odniesienia),
naped wyhamowany do catkowitego zatrzymania. Droga
hamowania wynosi

v - predkos¢
a - przyspieszenie (tutaj 111/2).

Po zakonczeniu referowania naped nie powraca na pozycje
odniesienia, lecz pozostaje na pozycji wynikajacej z drogi
hamowania. Funkcja “Override” (F20=5) wejscia analogo-
wego AE2 umozliwia zmiane predkosci, a tym samym drogi
hamowania!

Przyktad 2: 130=0:ref.input, 131=0:positive

Wiacznik referowanial aktywiny
I I REF 1

1
" odwrocenie kisrunku
T |35=0\A referowania
1 [
I" Y aowali (133) y X
—

szyhko (132)
1

imouls
ZEIOwWY ,
lfmpwsatora 1 135=1

Okreslony w 131 kierunek zostanie odwrécony, gdy przy roz-
poczeciu referowania wigcznik referowania jest aktywny!

Przyktad 3: 130=0:ref.input, 131=0:positive

—

Wﬁgcznfk koricowy

IMgcznfk referowanfgl |

|EnD-] [ REF] | ENDA
. szybko (132)
v 1 /-ﬁr\
I35—0\ : -
'_‘_\ / b
imoils 1
zerowy :\I35‘1
| impulsatora i 1 1

Wiacznik referowania jest krotko aktywny. Wytgcznik konco-
wy powoduje odwrdcenie kierunku ruchu.

Przyktad 4: 130=1:stop input, 131=0:positive

—

Wﬁgcznfk koricowy

[END-| [ENDY
szyhiko (132 '
F . *
135=0_1
\ »
j N
. F o x
imouls 1
zerowy ™35=1
| mpuisatora g i 1

Przyktad 1: 130=0:ref.input, 131=0:positive

Zamiast wigcznika referowania wykorzystany moze by¢ wy-

tacznik koricowy.

Wigcznik referowania|

| | REF

szvbko (132) |
W — \

T 135=0_ : .
fimipuls o PpowoliI33) %
Zerowy I _
imaulsatora , 135=1

| 1 |

Wiacznik referowania dzieli caty zakres ruchu na dwie cze-
Sci. Nie ma potrzeby stosowania dodatkowych wtgcznikow.

Po zaniku napiecia zasilania lub 24 V konieczne jest ponow-
ne referowanie. Nastawa 137=1 powoduje samoczynne rozpo-
czecie referowania wraz z pierwsza, po wiaczeniu zasilania,
instrukcjq startu (posi.start lub posi.step).

Mozliwe jest, aby naped po zakonczeniu referowania, automa-
tycznie osiggnat dowolng pozycje wyjsciowa. W tym celu
nalezy w parametrze 138 (ref.block) wpisa¢é numer programu
jazdy okreslajacego ta pozycje.

10.7 REGULATOR POLOZENIA

W celu zminimalizownia uchybu, przetwornice FDS pracujg ze
wstepnym wysterowaniem liczby obrotéw. Maksymalny do-
puszczalny uchyb (121) jest nieustannie kontrolowany.
Regulator potozenia jest zawsze czynny podczas jazdy.

15
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Generator warosci zadanef

KX

x-waHosd]
zadana

Wstepne wysfe-
rowanie obrotow

n-zadana

Odchytka predkosci

Kv
120=Kv =

Regulator [—*

C31=Kp
C32=ki
n-rzeczywista

x-warfosé
rzeczywista

Wzmocnienie czlonu regulatora potozenia (120) nazywa sie
wspotczynnikiem KV.

10.8 SPRZEZENIE PROGRAMOW JAZDY

Nastawa parametru next block( J16, J26, J36,... ) umozliwia
sprzeganie programéw w ztozone “przebiegi”. Po zakoncze-
niu jednego programu mozliwe jest automatyczne urucho-
mienie jazdy na nastepng pozycje. W pierwszym programie
nalezy uwzgledni¢ nastepujace parametry:

® J16 nastepny program; gdy J16=0, sprzezenie nie
nastepuje

® J17 nastepny start: okresla w jaki sposéb zostanie uru-
chomiony kolejny program.

® J18 zwloka, istotny gdy J17=1:with delay

Szczegoty dotyczace parametru J17 zamieszczone sg w

tabeli parametrow.
Przyktad 1: okragly stot powinien obracac sie skokami
co 60° ze zwloka 1 sek. pomiedzy skokami.
Rozwigzanie: J10 = 60° (droga)
J11 = O:relative  (metoda jazdy)
J16=1 (nastepny program nr. 1)
J17 = 1:with delay (start ze zwloka)
J18 =1.000 s (zwitoka 1s)
U Program nr. 1 uruchamia “sie sam”.
Przyktad 2: trzy state pozycje osiggane sa w okreslone;j
kolejnosci.
Rozwigzanie: J10, J20, J30 = nastawa pozycji
J11=J21=J31 = 1:absolute
J16=2, J26=3, J36=1 (sprzezenie)
J17=327=337 = 0:posi.step
0 Programy jazdy uruchamiane sg narastajacym zbo-
czem sygnatu posi.step.
Przyktad 3: tasma transportowa powinna sie zatrzymac
doktadnie po 100 mm od miniecia czujnika.
Rozwigzanie: J11 = 2:endless pos.
J16=2 (nastepny program nr.2)
J17 = 3:posi.next (nastepny start)
J20 =100 mm
J21 = O:relative
Sygnat Posi.Next
v v=J12
J13 —> J22
/ J24
J20 tx
U Sygnat posi.start uruchamia program jazdy nr.1 .Na-

ped porusza sie do rozpoznania narastajgcego zbo-
cza sygnatu posi.next — przejscie do wykonywania

16

programu nr.2.Przy podtgczeniu czujnika posi.next na
wejsciu BE3 reakcja nastepuje bez opdznienia.Bez
nastawienia J17=3:posi.next sygnat z czujnika be-
dzie zignorowany ! Por. przykiad 4.

Przyktad 4: Pozycjonowanie przed regatem.Zapora swietlna
okresla dokfadng pozycje kazdego regatu. Sy-
gnaty z czujnikdw wszystkich regatdéw,poza re-
gatem docelowym,musza by¢ pomijane. Zakta-
damy, ze docelowy regat znajduje sie pomiedzy
pozycjami 5,1 m i 5,4 m.

Rozwigzanie:

w programie 1 osiggamy przyblizong pozycje:
J10=5,1m (przyblizona pozycja)
J11 = 1:absolute
J16=2 (nastepny program nr. 2)

J17 = 2:no stop (start)
w programie 2 aktywujemy posi.next (J27):

J20=54m (maksymalna droga)
J21 = 1:absolute
J26=3 (nastepny program nr. 3)

J27 = 3:posi.next (start)

w programie 3 okre$lona jest droga hamowania:
J30=0,05m (droga hamowania)
J31 = O:relative

Sygnat Posi.next
| | | | |
v _ rogram 2
v=J12 Prog program 3
Jy—b
program 1 J30 T,x
0 Sygnat posi.start uruchamia program 1. Krétko przed

osiggnieciem pozycji uruchomiony zostaje, bez za-
trzymania, program 2, w ktérym aktywowana jest ins-
trukcja posi.next. Sygnat posi.next uruchamia pro-
gram 3 — hamowanie na drodze nastawionej w J30.
Jezeli czujnik nie wygeneruje sygnalu posi.next
(np. wskutek uszkodzenia), naped zatrzyma sie po
osiggnieciu pozycji ustawionej w J20.

Wskazowki:

® Wskazanie 17:posi.active informuje, ze aktualnie nie jest
wykonywany zaden program. Naped jest przygotowany do
pozycjonowania. Sygnaty posi.start i posi.stop powodujg
jednakowa reakcje napedu.

® 182 wskazuje numer aktualnie wykonywanego programu.
182=0 oznacza “zaden program nie jest wykonywany”.

®* Wylaczenie i ponowne wigczenie “enable” powoduje
przejScie przetwornicy w stan gotowosci 17:posi.active.

® Stan gotowosci moze by¢ sygnalizowany poprzez prze-
kaznik 2 lub wyjscia binarne .

10.9 PROSTE PRZYKLADY

Bez karty opcjonalnej do dyspozycji stoi 5 wejs¢ binarnych.
Dwa z nich BE4 i BE5 potrzebne sg do podtgczenia impulsa-
tora. Wykorzystujac trzy pozostate mozliwe jest zrealizowanie:

Przyktad 1: naped tasmy (ruch nieskonczony), 4 réznej
dtugosci odcinki osiggane we wzglednej me-
todzie jazdy.

Rozwigzanie: BE1: RV-select0 (F31=1)
BE2: RV-selectl (F32=2)

BES3: posi.start (F33=19)




POSIDRIVE® / FDS 4000

10. pozycjonowanie

BE1 |BE2 Program Parametry programu
0 0 1 J10,J12,J13,J14
1 0 2 J20,J22,J23,J24
0 1 3 J30,J32,J33,J34
1 1 4 J40,342,J43,J44
O Metoda jazdy (J11,J21,J31,..) ustawiona jest we
wszystkich programach na O:relative. Wybrany pro-
gram wyswietlany jest w parametrze 183.
Przyktad 2: o$ liniowa z ogranicznikami, 2 state pozycje
osiggane w absolutnej metodzie jazdy. B
Rozwigzanie: BE1: RV-selectO (F31=1)
BE2: posi.start (F32=19)
BES: ref.input (F33=23)
BE1 Pozycja Parametry programu
0 1 J10,J12,J13,J14
1 2 J20,J22,J23,J24
O Metoda jazdy (J11,J21) w obu przypadkach:
l:absolute. Referowanie nastepuje samoczynnie
przy pierwszej instrukcji posi.start po wiaczeniu za-
silania ( 137=1 ). Wiacznik referowania musi odpowia-
da¢ charakterystyce opisanej w przyktadzie 1,
cz. 10.6.
Przyktad 3: naped tasmy ( nieskonczony ), zatrzymywa-
ny impulsem (okreslona droga hamowania).
Rozwigzanie: BE1: posi.start (F31=19)
BES3: posi.next (F33=20)
J11=2: endless pos.
J17=3: posi.next
J20=... (droga hamowania)
0 Sygnat posi.next powinien by¢ podany na wejscie

BE3 (F33=20), nie wystepuje wowczas opdznienie
4 ms. Uwzglednienie sygnatu posi.stop nastepuje
poprzez nastawe J17=3.
Szczegoéty odnosnie instrukcji posi.next przedstawione sg
w ¢z.10.8 (Sprzgzenie programow jazdy).

Przyktad 4: Okragty stét ma sig obracac skokowo o 60°,

bez ograniczenia i bez odchytek. Zastoso-
wano przektadnie STOBER K302 0170
0 przetozeniu i=16,939393. Doktadne prze-
tozenie wynosi i=3354/198.

3354
Oals 198

na jeden obrot silnika stét obraca sie
dokfadnie o 360°:198 / 3354. Z powyzszego
wynikajg nastawy 107=71280 i108=3354.
Droga zaprogra-
mowana jest w stopniach (J10=60°).
Dtugos¢ obiegu wynosi 360° (101).

Rozwigzanie:

naped z paskiem zebatym porusza sie bez kon-
ca i bez dryfu w okreslonych skokach (41 za-
bierakow na dtugosci obiegu). Koto zebate po-
siada 23, pasek 917 zebow. Przekfadnia jak w
przyktadzie powyzej.

Przyktad 5:

41 zabierakow

3354
= =gg

23 zeby

Rozwigzanie: jako jednostke przesuniecia przyjeto 1/41 dtu-
gosci paska (105=0). Odpowiada to przesunie-
ciu o odlegto$¢ miedzy dwoma zabierakami. Na
jeden obrét silnika naped przesuwa sie dokfad-
nie 0 198 /3354 - 23 - 41/ 917 jednostek. Z po-
wyzszego 107= 186714 i 108=3075618. Droga
zaprogramowana jest w jednostkach=1/41 diu-
gosci obiegu. Dtugos$¢ obiegu wynosi 41 jedn.

Przyktad 6: naped tasmy (z poslizgiem) porusza sie bez
konca i bez dryfu w okreslonych skokach.

Doktadnie 41 zabierakdw rozmieszczonych jest
na dtugosci 4 metréw.

41 zabierakow

@)= i=16,94

R=0,1m L=4m~” Whicznik referowania

Rozwigzanie: przesuniecie na jeden obrot silnika wynosi
2R /i, a zatem 107=37,09 mm/obr. Ewentualny
dryf niwelowany jest poprzez ciagte referowa-
nie (136=1) lub przy pomocy sygnatu posi.next.

Uwaga: zaprogramowana droga (np.J10) pom-

nozona przez przez ilos¢ zabierakow (41) musi

.,  odpowiadac¢ doktadnie dtugosci obiegu (101), w

‘7‘\ przeciwnym razie powstajg odchytki, pomimo

ciagtego referowania. W razie potrzeby nalezy

odpowiednio dopasowa¢ nastawy w 101i107.

Wiacznik referowania powinien by¢ umiejsco-

wiony pomiedzy dwoma zabierakami.

Uwaga: przy zaprojektowaniu ciagtego refero-

wania (I136=1) wartos¢ |07 nalezy zawsze zao-

kraglac w gore.

Przyktad 7: sterowanie dokrecania lub prasy. Od okreslonej
pozycji wigczona jest kontrola momentu obrotowego. Przy
przekroczeniu wartosci maksymalnej momentu nastepuje
powrét do poz. wyjsciowe;j.

Rozwigzanie: program 1 steruje poczatkowg

fazg ruchu. Bez zatrzymania nastepuje
uruchomienie progr. 2

(J16=2, J17=2), predko$C pozostaje niezmie-
niona (J12=J22). Przy przekroczeniu wartosci
momentu nastawionej w C44 nastepuje przej-
$cie do realizacji programu 3 (J26=3, J27=4).
W tym przypadku zakres pracy ograniczony
jest przez maksymalny moment obrotowy (C44).

aM Przyspie- Varastajgoy
szanie docisk
Cid4f--fF--------=-=-=-===3-- -
T >
1 %
JLV : —
1 1)
N2 —_ ) Powrat,
} : omgram 3
{ Y i >
Y \a %
Program 1 Prograim 2
JI7=2 J27=4
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10.10 WYLACZENIE AWARYJNE

Jazda, przerwana wytaczeniem awaryjnym, moze by¢ nastep-
nie kontynuowana przy spetnieniu ponizszych warunkow:

Wylaczenie awaryjne Praca

Zatrzymani

Enable

(P Przerwany
ruch moze
by¢ dokon-
czony
sygnatem

posi.step

Zasilanie

Przekaznik 1=}

® zasilanie 24V poprzez karte opcjonalng

® przynajmniej 4 ms. przed wylgczeniem “enable” aktywne
jest wejscie “zatrzymanie”.

® sygnat “zatrzymanie” obecny jest az do ponownego wigcze-
nia zasilania i “enable”.

Jazda na zaprogramowang pozycje moze by¢é wowczas po-
nownie uruchomiona sygnatem posi.step.

Wskazowka:

Poprzez parametr 119=1 jest mozliwos$¢ dalszej jazdy przy
wylgczeniu Enable. Falownik wskazuje ,, 23:interrupt” .
Przerwany stopien pracy mozna zakonczy¢ poprzez sygnat
Posi.Step. W ustawieniu fabrycznym (119=0) wytgczenie
Enable powoduje przerwanie przebiegu pozycjonowania.
Falownik wskazuje, 17:Posi.aktiv*.

10.11 OBROT./LINIOWE POMIARY PRZEMIESZCZENIA

W rodzaju pracy ,pozycjonowanie“ sg dwie mozliwosci w
wykorzystaniu impulsatora zewnetrznego.

1. Pozycjonowanie z pomiarem zewnetrznym, regulacja
wektorowa silnika poprzez impulsator silnika
O,
v
T

o

()
[TTTTTTITTTTTT T oo

gl

i |

Epl
Jr

X20

Uwaga: W takim uktadzie jak powyzej liczba impulséw
przeliczona na watek silnika musi wynosi¢ conajmniej 30
imp/lobr.

2.Regulacja silnika i pozycjowanie przez impulsator

zewnetrzny. Taki ukfad jest programowany w ( -
B26).Przeliczenie liczby impulséw w parametrze H23

o o
O —_©
v
[T T T T T T oo
r
EL |

Uwaga: podtaczenie drgajace,lusowe lub z poslizgiem
moze spowodowac problemy regulacji falownika.
Rozdzielczo$¢ impulséw na obroét silnika musi wynosié
conajmniej 500 impulséw lub(optimum >1000)

10.11.1 ENCODER

Der Encoder do pozycjowania parametr 102, do regulacji
silnika parametr B26. Ponizsza tabela pokazuje mozliwosci
podtgczen réznych impulsatoréw do falownika

18

Mozliwosc Ug |im/O | prze-i

X20 | TTL + HTL-impulsator*, |18V | H22 H23
SSl-encoder*

BE | HTL-impulsator - F36 F49

* podt. do karty opcjonalnej, Kap. 14.

10.11.2 DOPASOWANIE SILNIK/ZEW.SYSTEM POMIARU

Przy zastosowaniu zewnetrznego systemu pomiaru
(encoder),impulsy muszg zostac przeliczone na watek
silnika.Przyktad przeliczenia na wejsciu impulséw X20
(H20=2:Encoder In , Kap. 14) :

1) llos¢ krokéw na obrét silnika wyliczy¢(1 krok = 1
przesuniecie na pomiarze liniowym lub 1 impuls
encodera). Przyktad: jeden krok 0,07 mm i skok trzpienia
20 mm/obr , resultat: 20/0,07 = 285,71 krokéw na obrét
silnika.

2a) impulsowy pomiar mierzacy: ll0$¢ impulséw na obrot
silnika bedzie zaokraglana (Funkcja ,Round” w formule
ponizej) i w H22 zaprogramowana:

H22=Round (ilos¢ impulséw na obrot silnika)

Bfad zaokraglania bedzie kompensowany w
parametrze(H23 prze-i) :

H22
llo$¢ impulséw na obrét silnika

H23 =

2b) SSl-systemy pomiarowe: mozliwe sg dwa systemy:

a) ilo$¢ krokoéw na obrot > 128N
b) ilo$¢ krokéw na obrot < 128[N.

z N=1 przy 24 Bit- i N=2 przy 25 Bit-encoderach.
W przypadku (a) tylko H23 (prze-i) przystosowac:

N x 4096
llo$¢ krokéw na obrét silnika

W przypadku (b) dodatkowo przystosowaé H22" (X20-

H23 =

inkrementy):
H22=Round (ilo$¢ krokéw na obrét silnika / (4IN))
H23 = 4 x N x H22

ilos¢ krokow na obrét silnika

Przyktad: Jesli w 24 Bit SSI-systemie pomiarowym wynik
krokow na obr6t silnika wyniesie 43,6 , prowadzi to do funkciji
Round (43,6/4)=lll. Parametr H22=30 i H23 = (4[B0/43,6) =

2,752 ustawic.
:( o )
A4
IRRARRRARARRRRRARRRRRRRRRRRRRARY |

Xy
Enc.Pos. Enc.Inc.

I

108
%e 107

Pos.

o7

Posi 108

10.11.3 ZEWNETRZNY IMPULSATORI|
PROGRAMOWANIE

Wybor zewnetrznego encodera do pozycjonowania 102
.Poprzez 107 /108 jest ustawiana doktadna droga przeliczona
na 1 obrét impulsatora . W linjowych przetwornikach
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przemieszczenia ,jest jeden obrét impulsatora zaokraglona
liczba par. H22 w kap.10.11.2. Jeden krok 0,07 mm i skok
trzpienia 20 mm/Obr ,resultat : H22 = Round (20/0,07) = 286.
Jeden obrot impulsatora wynosi 286 [10,07= 20,02 mm.
Parametr wynosi 107=20,02 mm i 108=1U .

10.12 PUNKTY PRZELACZANIA W POZYCJONOWANIU

Przy pomocy Posi-punktow jest mozliwos¢ w trakcie
pozycjonowania podawania sygnatéw na wyjsciach binarnych
. W przeciwienstwie do ,elektr.krzywki“, ktéra jest aktywna
pomiedzy pozycjami 160 i 161, mogg Posi — punkty tylko
podczas pozycjonowania (stopien jazdy) , w ktorym sg
zaprogramowane, zosta¢ wyswietlane(L11, L12).

Sa 4 programowalne Posi-punkty S1...S4.Kazdy z tych
punktow moze zastac¢ wielokrotnie programowany w roznych
stopniach pozycjonowania . W jednym stopniu mozna dwa
punkty wybrac¢. Parametry L11 i L12 stuzg do programowania
punktow w pozycji nr. 1:

Parametr Wybér
L11 | Posi-punkt A L0:inaktiv'; ,1:posi-punkt S1°,
L12 | Posi-punkt B ... ,4:Posi-punkt S4*

Wiasciwosci punktow sg opisane w grupie N... Pierwszy punkt
S1 jest opisany w parametrach N10 ... N14 :

Posi-punkt S1 Posi-punkt S2

N10=150 mm N20=0 mm
N11=2:wzgledna od korca N21=1: wzgledna od korca

N12=1:zapisa¢ S-pamie¢ 1 N22=2:kasowac¢ S-pamiec¢1

W grupie L.. sg podporzadkowane do pozycji 2 posi-punkty
S1iS2:

L21 = posi-punkt S1, L22 = posi-punkt S2

Wyjscie binarne BA1 ustawione FO0=19 S-pamiec 1.

Przyktad 2: Pistolet do lakierowania (1)
porusza sie pomiedzy dwoma [~
punktami i ma zosta¢ wtaczony i T
wytgczony poprzez falownik wyjscie BA1
BAL . Pistolet reaguje powoli i musi

zostac ustawiony w ruchu przednim

to znaczy w punkcie a jest wiaczenie
a w punkcie b wytaczenie pistoleta.

Rozwigzanie: potrzebne sg dwa

stopnie pozycjonowania (pozycja w @
gorze i w dole), dwa posi-punkty.

Poprzez pierwszy punkt zaaktywowana jest (,S-pamie¢
1%),poprzez drugi punkt wylgczana jest (,S-pamie¢ 1%):

FDS
SDS

Posi-punkt S1 Posi-punkt S2

N10=a (odlegtos¢ a) N20=b (odlegtosc¢ b)

Parametr Wybor N11=1: 1:wzgledna od startu | N21=2: wzgledna od korica

N10 | S1-Posycja n.p. 113,00 mm N12=1:zapisa¢ S-pamie¢ 1 N22=2:kasowac (S-pamie¢ 1)
0:absolutna®, ,7:wzgledna od W dwdch stopniach sg te same posi-punkty programowane:

N11 | S1-Metoda " " o o - :
startu” lub ,2:wzgledna od korica pozycja 1 pozycja 2

N12 | S1-pamieéi Wyhbor: ,0:nieaktywny* L11 =posi-punkt S1 L21 = posi-punkt S1

N13 | S1-pamieé2 |.71:zapisac", ,2:kasowac", L12 = posi-punkt S2 L22 = posi-punkt S2

N14 | S1-pamie¢3 | .3:zmiana* Wyj$cie binarne BA1 programowane F80=19 S-pamig¢ 1.

*  zmiana = zmiana sygnatu przy kazdym osiggnieciu

punkta, 11 TECHNOLOGIA

tzn. L* - H*— L“— H" — ...

*  Pozycje punktéw mozna ustawi¢ wzglednie lub absolutnie
do poczatku lub konca kazdej pozycji(n.p. 1250,0 mm)
(N10, N11).

Posi-punkty nie dziatajg bezposrednio na wyjscia binarne. W
jednym punkcie moga zosta¢ zapisane kasowane lub
zmieniane trzy pamieci,. Kazde wyjscie binarne moze zostaé
zaprogramowane do jednej pamieéi. Z (F80=20:S-pamiec2);
na wyjsciu binarnym BA1 jest wyswietlana S-pamie¢ 2 .

L11

L12
L21

L22
1 A \ 4

posipunkt Posipunkt |, . .l Posipunkt
S2 S4

A 7

pozycja 1

pozycja 2

S-Pamigé S-Pamig¢ S-Pamigé
1 2 3
120

191 [21
F80, F81, ..
Wyjscia binarne BA-Funkcje

Przyktad 1: zaprogramowana pozycja 2, 150 mm przed
zakonczeniem pozycji (przekaznik 2)jest zwierany ,przy
osiggnigciu pozycji otwierany

Rozwiagzanie:Wykorzystane zostang dwa posi-punkty S1i S2.
Przy pomocy Posi-punktu S1 aktywna jest (,S-pamie¢ 1%),
przy pomocy Posi-punktu S2 nieaktywna (,S-pamie¢ 1) :

11.1 REGULATOR PID

Na wejscie analogowe AE2 moze zosta¢ podigczony regulator
PID w potaczeniu z rolkg sterujgca, sterowaniem cisnienia,
przeptywu itp. Aktywowanie nastepuje poprzez dobér GO0=1.

AE2- AE2-

AE2- AE2-niskopr.AE2- AE2- .
Offset2 Funkcje

pozio F23 Offset czynni regulat

______ %
f °
1

AE2skala

PID-Ki PID-Regler -
PID-Kp : Ograni. skala 2

PID-Kp2

Go4
Go5 .
I
- ; ; BE-Funkcja ,26:PID disable"
y

Przeka 2
(FO0=11)

PID-
Ogran.
AE1-

AE1l- AEl- AE1l- Funkcie
Pozio Offset czynni

PID-Kd

,11:PID-Referenz”

AE1-skala

Poroéwnanie wartosci zadanej i rzeczywistej mozliwe jest na
cztery sposoby:
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® wykorzystanie AE2 jako wejscia réznicowego. Obydwa syg-
naty przytozone sg na zaciski +i -, odniesione do masy
« analogowej

® stata warto$¢ zadana okreslona jestw F21 (AE2-offset).
* Wykorzystanie AE1 jako F25=11:PID-Referenz
* PID-Referenz poprzez sie¢ (E121)

Wzmocnienie regulatora moze zosta¢ obnizone poprzez nas-
tawe w F22 ( np. 10% ). Filtr dolnoprzepustowy (stata
czasowa F23) tlumi niepozadane wzbudzenia w zakresie
wysokich czestotliwosci. Wyjscie regulatora jest z reguty pod-
taczone jako modyfikacja wartosci zadanej (F20=1).
Funkcja 26:disable PID wejscia binarnego (F31...F35)
wytacza regulator. Wartos¢ sygnatu wyjsciowego regulatora
moze by¢ w nastawie G04 i GO5 ograniczona. Przekroczenie
tej wartosci moze by¢ sygnalizowane na wyj$ciu przekaznik 2
(FO0=11). Umozliwia to sygnalizowanie zakiécen w
przebiegu procesu, jak np. zerwanie nawijanego materiatu.

Uwaga: Enable —wytgczone skasuje wyjscie PID-regulator

11.2 11.2 ZWIJANIE

Przetwornice typu FDS 4000 umozliwiajg, w standartowym
wyposazeniu, realizacje napedu do zwijania. W tym celu na-
lezy nastawi¢ sterowanie wektorowe z kontrolg obrotow
(B20=2). Mozliwe sg rozwigzania:

Zadanie

1 | Zwijanie ze statg pred-
koscig liniowa i czujni-
kiem kontroli sSrednicy

ﬂ(}zu'njk

sredni

FDS cg=const.
4000

DLy|aE2
v-zadanam 21

i

2 | Zwijanie z regulacjg

naciagu :Eoso
E!Y--b AEZ
v I—DAE‘I
3 | Zwijanie z rolkg ste- e
rujaca i regulatorem 4000
PID na wejsciu AE2 Korek
WZ AEZ

v"’AEﬂ
gl

4 | Zwijanie z bezposred-

. . . FDS
nig regulacja naciagu | rpi5°f 4000
z czujnikiem na w-
wejsciu AE2 o
v I—b v-liniowa

Przy nawijaniu lub rozwijaniu predkos¢ obrotowa jest odwrot-
nie proporcjonalna do $rednicy (n~1/D). Jezeli nie zastosowa-
no czujnika kontroli $rednicy (zadania 2 do 4),jest ona wylicza-
na przez przetwornice wg. zaleznosci D ~ v-lin / n-motor .A-
ktualna warto$c¢ $rednicy wskazywana jest w G19 (D-act).Nas-
tawa F40=5 powoduje podanie tej warto$ci na wyjscie analo-
gowe. Naped moze pracowac:

® z regulowang pred.obr., G10=1:n mode (zadania 1 + 3)
® 7z regulacjg momentu, G10=2:M-Max mode (zadania 2 + 4).

Proste napedy mozna rowniez realizowac¢ z wirujgcym polem
magnetycznym, por. F20=8:M-rot.magnet.

11.2.1 KONTROLA SREDNICY CZUJNIKIEM (AE2)

Nawijanie lub rozwijanie ze statg predkoscig liniowa.Czujnik
podtaczony jest na wejscie analogowe AE2. Najwazniejsze

20

parametry:

® G10=1:n mode
G20=7:winder-diameter AE1:F25

® G11= 0:AE2-measure

® G12 minimalna $rednica, G13 maksymalna $rednica

Nastawy parametréw F21 i F22 okreslaja wspoétzaleznosé

wartosci D-min, D-max i wartosci napie¢ czujnika V-min,

V-max :

®*F21=-V-min/10V x 100 %

® F22 =10 V/(V-Max - V-Min) x 100 %

(AE2-offset)
(AE2-gain
Wartos¢ zadana redukowana jest ze wzrostem $rednicy, pro-
porcjonalnie do wartosci 1/D. A zatem wartos¢ predkosci linio-
wej wynika z max. predkosci obrotowej, przy pustej szpuli.

AEL-
funkcia

AE2.  AEZ- AE2- AEZ- AEZ-
poziom offsef wzm  niskop. offset .
1

Dmin - Dirax

E 1/D

2 Warfosc z adana,
ne. £ AET lub
staa

4

11.2.2 REGULACJA NACIAGU

Nawijanie lub rozwijanie ze statym naciggiem, bez dodatko-
wych czujnikéw.Predko$¢ rozwijania okresla podajnik. Naped
rozwijarki wylicza srednice wg. D ~ v-lin / n-motor i modyfikuje
wartos¢ momentu obrotowego.Wartos§¢ momentu okreslona
sygnatem na wejsciu AE2 wzglednie w parametrze C03 odpo-
wiada maksymalnemu momentowi przy petnej szpuli.
Najwazniejsze parametry:

® G10=2:M-Max mode

® G11=1:n-line/n-motor

® G12 winder D-Min, G13 winder D-Max

® G14 winder D-Ini

® F20=2:torque-limit wzgl. C03

® D92 zanegowanie wartosci zadanej

® G15 overdrive RV

Przy nawijaniu warto$¢ zadana predkosci obrotowej musi by¢
wyzsza od wartosci odpowiadajgcej zadanej predkosci liniowej
tak aby naped pracowat na granicy momentu obrotowego.Re-
alizowane jest to poprzez nastawe w G15. Przy rozwijaniu na-
ped nie moze poruszac sie samoczynnie w kierunku rozwija-
nia. Nastawa w G15 powoduje, ze przy predkosci liniowej = 0
materiat pozostaje lekko napiety (naped usituje poruszac sie
przeciwnie do kierunku rozwijania). Kierunek obrotéw silnika
okresla nastawa w D92 lub sygnat wejscia binarnego (F36=6).
Ponizszy rysunek przedstawia zasade funkcjonowania
regulacji :
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AT Cgr.rorenty,

noz
A:DAEZ lub CO3
1

:)( Mirax

Dmin - Dmax g;]%icz
n-siinix, np.
ﬁ z BE4, BES
~
1D
S [ 4D Y Drmint
AT Wartosé z adana D-rzecz.

oz AET

averdrive WZ

Przed rozpoczeciem rozwijania nalezy w parametrze
G14 na-stawi¢, poprzez wejscie binarne (np. F31=29
dla BE1), war —tos¢ poczatkowq Srednicy. Aktualna
wartos¢ Srednicy jest zapamietywana przy zaniku
zasilania.

11.2.3 ROZWIJANIE Z ROLKA STERUJACA

Nawijanie lub rozwijanie ze statym naciggiem regulowanym
poprzez rolke sterujacg. Potozenie rolki jest rejestrowane i
przez regulator PID podane na wejscie AE2.Predkos¢ rozwija-
nia okreslona jest przez podajnik.Przetwornica wylicza $redni-
ce wg. D ~ v-line / n-motor i modyfikuje zaréwno wartos¢ za-
dang predkosci podajnika jak i obrotowej wspotczynnikiem
1/D. Najwazniejsze parametry:

® G10=1:n mode

® G11=1:n-line/n-motor

® G12 winder D-Min, G13 winder D-Max
® G14 winder D-Ini

® G00=1(regulator PID aktywny)

® GO1 PID-Kp, GO2 PID-Ki

® F20=1:additional RV

Drmn - Drnax

G127
e

n-silnifea, no,
z BE4, BES

AET
2 Warloss zadana,
z AET

}.

AE2-
F20 funhcja

Rozwigzanie alternatywne do wyliczenia srednicy G11=1:n-
Line/n-Motor jest G11=2:rolka sterujgca. Odchylenie rolki
sterujgcej jest mierzona przez wejscie analogowe AE1

(F20=12:WicklerTanzer).Regulacja predkosci z impulsatorem
nie wymaga zastosowania, catkowanie srednicy bedzie
sterowane poprzez posytywne lub negatywne odchylenie rolki.

11.2.4 ROZWIJANIE Z CZUJNIKIEM NACIAGU
Podobnie jak rozwijanie z rolkg sterujaca. Réznice:

® G10=2:M-Max mode

® F20=2:torque-limit

® G15 overdrive RV

Przy rozwijaniu z czujnikiem uzasadnione jest zastosowanie

zewnetrznego regulatora PID z catkowaniem i sterowaniem
wstepnym

FIo
wyilgczenie

Przy prostych napedach mozliwe jest wykorzystanie wewne-
trznego regulatora PID.

11.2.5 ROZWIJANIE Z CZUJNIKIEM NACIAGU

Wplyw tarcia i bezwtadnosci na site rozciagajacg moze zostaé
skompenzowana. Granica momentu jest w param. G40 i G41
o wspotczynnik tarcia skorygowana.

Kompezacja bezwtadnosci: Moment bezwtadnosci masy
petnej rolki D-Max musi zostaé przeliczony na watek silnika i
jako stosunek bezwtadnosci do silnika w par. C30
wpisany.Przy$pieszenie bedzie realisowane poprzez
diferencjacje sygnatéw encodera, rezultat jest w par. G42
wygtadzony.

Zmieniana srednica moze takze wptyna¢ na zmiane cztonu
wzmacniajgcego regulacji predkosci:

Proporcjonalnie do quadratu Srednicy bedzie czton
wzmacniajacy zmieniany pomiedzy C31*C35 przy D-min i
C31 D-max.

Czton catkujacy jest zmieniany na ten sam sposob.

12 SYNCHRONIZACJA

Funkcja ta umozliwia doktadng synchronizacje dwdéch osi na-

pedowych. Rozne przetozenia przekfadni uwzgledniane sg

bez btedu zaokraglenia. Sygnaty Mastera moga pochodzi¢ z

dwdch zrodet:

* Impulsator n.p. naped gtéwny

» Sagnaty ,czestotliwos$¢” i kierunek” (symulacja silnika
krokowego, tylko z GB4001 i EA4001 i H20=3).

Slave moze w trzech réznych sposobach pracowac:

* FDS-falownik z impulsatorem (B20=2) i z kartg opcjonalng,
do podtaczenia drugiego impulsatora (standart).

* FDS-falownik bez impulsatora SLVC (B20=1). Do
zastosowan z mniejszg doktadnoscia.

» FDS-falownik z sterowaniem U/f (B20=0). Doktadna
synchronizacja kata z silnikami reluktancyjnymi.

Funkcja “ elektron. przektadnia” w slavie jest ustawiona w
rodzaju pracy C60=1speed, aktywizacja paremetr G20.

12.1 FUNKCJONALNOSC

» precyzyjnie okreslona zalezno$¢ miedzy predkosciami obr.
* przetozenie przektadni nastawiane jako utamek

 kontrola uchybu

» wigczanie wolnego biegu poprzez wejscie binarne

* sterowanie wstepne ( wysoka dynamika )

« eliminacja stacjonarnego btedu katowego

* przesuniecie katowe — nastawa poprzez wejscie binarne

* precyzyjna nastawa przetozenia poprzez wejscie AE2.
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 synchronizacja kata z silnikami reluktancyjnymi.
» Sygnaly mastera od impulsatora lub czestotliwos$¢ +
kierunek ruchu (symulacja silnika krokowego).

Schemat blokowy synchronizacji patrz kap. 18.

12.2 PODLACZENIE IMPULSATORA

Realizacja potaczenia Master-Slave mozliwa jest na kilka spo-
sobéw. Istotne jest przy tym napiecie sygnatdow zastosowa-
nych impulsatoréw (5V czy 24 V).

W przetwornicy Master z impulsatorem 24V podfgczony jest
on w typowej konfiguracji na wejscia BE4 i BE5. Slady kodowe
AiB oraz masa sg przedtuzone do urzadzenia Slave:

Master opcia Slave )f:;lz
Wart.zad GB4001 =
lub
FDS 4000 EA4001 | FDS 4000
24V=
S — il
> | [FFA---—---- »[ ] AE iy
A 4
X1 X1
] - GND <GND
i
- | e nr <
= 0 (s
24V ‘= : BE4 24v| | |G ZRES
= BES _

? . - V5 gn%

Impulsator Master moze, zaleznie od typu, zasili¢ 10 — 20
Slave. (techniczne dane BE’s Kap. 5).

W przetwornicy Master mozliwe jest zastosowanie karty
GB-4001. Przetgczalne (TTL/HTL) wyjscie X21 karty GB-
4001 jest w stanie zasilic do 5 HTL-Slave. W konfiguraciji
przedstawionej ponizej sygnaty wyjsciowe na ztgczu X21
musza zosta¢, za pomoca zwory na karcie, ustawione na
poziom HTL(kap. 14.1). W ustawieniu fabrycznym Kkarta
dostarcza sygnaty TTL (5V).

—— 24V=
24V=
~.| vix0 ~. "_{xzo
X21 == X21 ===
FDS 4000 FDS 4000
---pd CFF--- ----pJAE
X1
- | X « onr
I <« < Ju
«BE1 - | []«BET
<BE2 JU [ T|«BE2
<BE3 HTL | [J*BE3
«BE4 «BE4
«BE5 «BE5

?Il; ?JL;
Impulsy HTL z Master podigczone sg w typowym zestawieniu

na wejscia BE4 i BE5 Slave. Mozliwe sg réwniez inne
konfiguracje:

Sygnat-impulsator Ztgcze Slave Par. | Par.

Master ¥ | Slave ? | Master | silnk | G27 | B26
1 5Vv 5Vv - - - -
2 5Vv 24V X20 BE4 +5 1 0
3 24V 5Vv BE4 +5 X20 0 1
4 24V 24V BE4 +5 X20 0 1
5 24V 24V X20 BE4 +5 1 0

)

b Signaty mastera 2 encoder-silnika slave
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Przy Slave nalezy uwzgledni¢:

» podtaczenie impulsatora silnika okresla parametr B26.

» wejscie dla sygnatéw Master okresla parametr G27

® przy podiaczeniu Master na BE4/BE5 funkcje tych wejsé
muszg zosta¢ zaprogramowane na F34=14:encoderSig.A

» oraz F35=15:encoderSig.B

« jesli sygnaty Master podifaczone sa na ztgczu X20,,
,parametr H20=2.

Jezeli Master podaje pozycje jako czestotliwosé¢ i kierunek
(Symulacja silnika krokowego) , potrzebna jest karta
opcjonalna EA4001 lub GB4001 (H20=3):

kierunek _—

czestotliwo _,-Ln_n_n_n_l

— r— X20 X20
FDS 4000 e ESKK
24V= 4
| L& T
’X1 6 -
<Freig.

nr <«BE1

Epiy :EE% f=czestotliwosé

24V N sgn=kierunek
q *Kap. 14.1

12.3 PODLACZENIE WEJSC | WYJSCE BINARNYCH

Patrz , Kap. 18.

Wejscia binarne (Par. F31...F35):

® 12:ext.fault;

® 17:tip+; Slave jest przesuniety wzgledem Master w dodat-
nim kierunku, predko$¢ wynika z aktualnej wartosci zadanej
( AE1 lub stata warto$¢ zadana ).

® 18:tip-; patrz powyzej, tylko kierunek negatywny.

® 27:syncFreeRun; wytaczenie synchronizacji, naped poru-
sza sie zgodnie z np. analogowg wartoscig zadang.

® 28:syncReset; aktualna roznica katowa w G29 zostaje
zniwelowana.

Wyjscia binarne (Par. FOO i F80, F81):

¢ 12:sync.diff.: réznica katowa przekroczyta dopuszczalng
wartos¢ ( G24 ).

Wejscia analogowe AE2 AE1(parametr F20,F25):

¢ 5:override: zmiana réznicy katowej w czasie ruchu ( zmiany
co 250 ms).

¢ 13:Synchron-Offset; pozycja- slave jest zmieniana poprzez
napigcie analogowe(100% = G38).

» 14:Synchron-wart.zadana ; zewnetrzne wysterowanie
wstepne obrotéw poprzez warto$¢ zadang

12.4 URUCHOMIENIE SLAVE

» Nastawi¢ w slavie C60=1:speed.

» Master i Slave uruchomié¢ niezaleznie od siebie

» Synchronizacjg obrotéw G20=1 lub katowg G20=2
aktywowac.

» Wejscie do sygnatéw mastera G27 nastawic.

» Wejscie do sygnatéw mastera zaprogramowac
(X21: H20...H23; BEA4/5: F34=14, F35=15, F36).

» Nastawi¢ stosunek predkosci obrotowych G22/G21 .

* zmiana kierunku mozliwa jest w parametrze D92.
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12. synchronizacja

12.5 ROZNICA KATOWA

Roéznica katowa jest wskazywana w par.G29 . Wskazanie jest

zerowane:

» zawsze przy wiaczeniu zasilania (sie¢ lub 24 V),jezeli
G20<3

» zawsze za pomocg funkcji wejscia 28:sync.Reset

* za pomocq “enable”, “zatrzymania”, "szybkiego zatrzy-
mania”, patrz parametr G25

» za pomoca funkcji wejscia 27:sync.FreeRun, patrz G25

Regulator katowy mnozy roznice katowa (G29) z wartoscig w

G23 (Kp). Wynikajaca z tego korekcja predkosci obrotowej o-

graniczona jest wartoscig + G26 (n-corr. max.).

State przesunigcie katowe miedzy Master i Slave mozna

osiggna¢ przy pomocy funkcji wejs¢ tip+ i tip- . Predkos$é roz-

nicowa odpowiada aktualnej wartosci zadanej ( tzn. z wejscia

analogowego AE1 lub statej ).Inna mozliwo$¢ przesunigcia

katowego jest funkcja AE”13:synchron-offset”

Dynamiczne przesuniecie kgtowe w trakcie przyspieszanie
jest zredukowane poprzez wysterowanie wstepne wartosci
zadanej:

 Inkrementy mastera zostang zrézniczkowane i jako
wysterowanie wstepne do wartosci zadanej dodane.

» Zalety: nie potrzebne dodatkowe okablowanie
Wady:Nejpierw musi sig¢ porusza¢ master zanim slave
zareaguje. Poprzez zrézniczkowanie powstajace obroty sa
gtadzone w filtrze dolnoprzepustowym. (T=G22/G21 *
F36/H22*4 ms jesli G27=0:BE-Encoder, lub T= G22/G21 *
H22/F36 *4 ms, oprécz tego: T = 16 ms).

» Funkcja ,14:Synchron-wart.zadana jest mozliwos$¢ na
wejsciu analogowym slave wart.zadang od mastera
bezposrednio wtaczy¢ (F20=14). W masterze jest
zastosowana funkcja wyjscia analogowego F40=11:E07 n-
nachRampe. Rampy w Slave w funkcji sterowania
wstepnego nie sg programowalne .Jesli wartos¢ zadana
podtaczona jest rownolegle da master i slave, rampy w
master nie moga by¢ aktywne.

12.6 SYNCHRONIZACJA OBROTOW | KATA

Synchronizacja katowa (G20=2)- przesuniecie katowe jest
szybko wyregulowane.

Synchronizacja obrotéw (G20=1)- regulator przesuniecia
katowego jest wytgczony.

Wykorzystanie réznicy katowej ( G29 ) umozliwia realizacje
synchronizacji kgtowej miedzy Master i Slave. Nie zawsze je-
dnak pozadany jest taki rodzaj synchronizacji. FDS posiada
rowniez mozliwo$¢ synchronizowania obrotéw. W tym przy-
padku regulator katowy jest czesciowo Ilub catkowicie
wytgczony.

Przy nastawach:

G20=1: speed sync.

G23>0 (Kp Synchron)
réznica katowa (G29) ograniczona jest wartoscig G24. Stosu-
nek predkosci obrotowych jest dokladnie utrzymywany, Slave
nie bedzie probowat zniwelowaé réznice katowa wiekszg od
wartosci G24. Przypomina to mechaniczne sprzegto.
"Czysta” synchronizacja obrotow osiagana jest przy nastawie:

G24=0
12.7 WYLACZENIE AWARYJNE

Ponizsze $rodki utatwiajg ograniczenie rozsynchronizowania
uktadu Master - Slave przy zaniku zasilania:

» wartos¢ parametru A35 (lowVolt.lim) nastawi¢ wyzej w
Master jak w Slave.
« “Szybkie zatrzymanie” w Master nastawi¢ na F38=2.
» sprzec stopnie posrednie Master i Slave.
» rampe D81 w Master jaki ograniczenie momentu C04 w
» Master oraz w Slave dobra¢ odpowiednio do stosunkéw
mas.

Zanik zasilania przy wtagczonym “enable” spowoduje zakt6-
cenie: 46:low voltage. Przy ponownym zataczeniu zasilania
nastepuje inicjalizacja urzadzenia, ktéra moze trwac kilka-
nascie sekund.

U Zaleca sie, aby przy wytgczaniu zasilania réwno-

czesnie wytgcza¢ “enable”. Zapobiega sie w ten
sposéb wystapieniu zakidcenia przetwornicy.

12.8 JAZDA REFERENCYJNA SLAVE

Poprzez jazde referencyjng mozna naped na odpowiednig
pozycje ustawi¢. Ustawienie jazdy referencyjnej parametry
G31 ... G35. Start jazdy poprzez wejscie binarne(funkcja
F31=24:Start Ref.).

Wigcznik referowan |

| | REF
szybko (G32) ,
\" — \ N
G35=0_ : R
— >
Impuls . powoli (G33) X
Zerowy 1'G35=1
impylsatora |
’} [ | I

Naped porusza sie z predkoscia G32 w kierunku G31, do
punktu gdzie wiacznik referowania bedzie aktywny na wejsciu
binarnym BE(Funkcja F31=23:Ref.Schalter).

Jesli jest dozwolony tylko jeden kierunek jazdy C02 , naped
porusza sie do wzrastajacego zbocza wigcznika ref. z
kierunkiem C02 z predkoscig G33. Kierunek referowania
G31 jest w tym wypadku nie istotny.
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13. Opis parametrow

A.. Przetwornica

Nr.par..

Opis

A00 Y

save param. (zapamietaj parametry):

0: inactive (nieaktywny);

1: parametry zostajg trwale zapamigetane. Nastepuje to poprzez zmiane wartosci parametru 0 -> 1 .Za kazdym
razem zapamietywane sg obydwa zestawy parametrow.

AO1-

readBox&save (czytaj Parabox lub Controlbox i zapamieta;j):

Przy Parabox: ustawi¢ na ,1:aktiv*, przycisk przycisnaé

Przy Controlbox neipierw miejsce pamieci ustawi¢1 do 7 , przycisk przycisnaé
AO02 (sprawdzenie danych) zostaje samoczynnie uruchomione.

Gdy parametry wczytane sg z btedem, nienastepuje zapamietanie ich.

0: inactive (nieaktywny);

1: active przy Parabox; 1...7; przy Controlbox (numer pamieci)

A02 Y

check param. (sprawdzenie danych):
0: inactive (nieaktywny);
1: activ; parametry zestawu, ktéry ma zosta¢ wyswietlony (patrz A11),zostajg sprawdzone pod wzgledem:
- zachowania dopuszczalnego zakresu wartosci
- (n-Max / 60) x liczba impulséw impulsatora < 80kHz; [ (C01/60) x F36 < 80 kHz ]
- poprawnosci programowania wejs¢ binarnych (F31...F35)
- przy nastawieniu sterowania wektorowego (B20=2) i pracy bez karty opcjonalnej (B26=0), wejscie BE4 mu-
si by¢ nastawione na $lad A (F34=14) a BE5 na $lad B (F35=15) impulsatora.

A03 Y

write Pbox (zapisa¢ w Parabox, Controlbox):
0: inactive (nieaktywny);
1..7: parametry obu zestawdw zostajg zapisane w Controlbox. patrz. A01

A04eV

def. Settings (ustawienia fabryczne):
0: inactive (nieaktywny);
1:warto$ci wszystkich parametrow przyjmujg wartosci fabryczne. Uruchomienie poprzez zmiane wartosci 0 ->1.

Al10

menu level (zakres menu): udostepnia uzytkownikowi dodatkowe parametry.

0: standard (standartowe); dostepne parametry zamieszczone sa w tabeli parametréow na szarym tle.Wszystkie
parametry pozostajg aktywne, nawet nalezace do rozszerzonego menu.

1: extended (rozszerzone); dostep do wszystkich parametrow.

2: Service; dostep do rzadko uzywanych parametréw

All

paraSetEdit(wyswietlany zestaw parametrow): okresla zestaw parametrow, ktéry jest wyswietlany. Zestaw ten
(A11) nie musi by¢ identyczny z aktywnym zestawem (wskazanie stanu pracy). Wyswietlany moze byc¢ np.ze-
staw 1, podczas gdy przetwornica realizuje zestaw 2 .Patrz rowniez cz. 9.4.

1: paraSet 1; wyswietlany jest zestaw 1.

2: paraSet 2; wyswietlany jest zestaw 2.

Al2

language (jezyk): nastawa ta powoduje, ze teksty w parametrach U22, U32, U42, U52 w ustawieniu fabrycz-
nym wyswietlane sa w wybranym jezyku.(Teksty te mozna programowac wytgcznie za pomocg FDS-Toaol).

0: deutsch;

1: english;

Al3

set password (podanie hasta): odpytanie hasta. Jezeli w A14 zaprogramowane jest hasto, musi ono zostaé po-
dane, aby moc zmienia¢ wartosci parametrow, patrz cz. 7.3.

Al4

edit password (hasto): programowanie i zmiana hasta. 0 oznacza ,brak hasta“, kazda inna wartos¢ stanowi
obowigzujace hasto, patrz cz. 7.3.Zaprogramowane hasto moze by¢ odczytane przy pomocy FDS-Tool.

Al5

auto-return (auto-powro6t): umozliwia samoczynnie zmiane z menu na wskazanie stanu pracy. Nie jest mozliwe
przy podawaniu wartosci (wskazanie parametru pulsuje).

0: inactive (nieaktywny);

1: active: po 50 s bez przycisnigcia przycisku nastepuje przetgczenie na wyswietlanie wskazania stanu pracy.

A20

brakeResType (rezystor hamujacy): dobdr rezystora hamujacego.

0: inaktiv (nieaktywny): kontrola obcigzenia termicznego (i2t) nieczynna, pomimo tego rezystor hamujacy
jest zatgczony.

: user defined (dowolny): dobdér parametrow rezystora patrz : A21, A22, A23

: 3000hm0.15kW

: 2000hm0.15kW

A20 1:...7: wyb6r modelu termicznego, ktory okresla maksymalng, dopuszczalng
- 1000hmO. 15KW moc maliwg do odprowadzenia przez rezystor hamujacy. Dzigki temu jest on
- 1000hm0.6kW zabezpieczony przed przecigzeniem termicznym.

- 300hm 0.15kW Przy wystapieniu przecigzenia termicznego pojawia sie meldunek o zaktdceniu :

- 300hm 0.6kW 42:tempBrakeRes

~NOoO O~ WNERE

P

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; fmax = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz

. w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odigczona cze$¢ mocy (zwolnienie).
Kursywa wys$wietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.
1) patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.

E parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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13. Opis parametrow

A.. Przetwornica

Nr.par.. | Opis
A21 brakeRes-R (rezystancja): tylko przy A20=1, rezystancja rezystora hamujgcego.
Przedziat warto$ci w Ohm: zaleznie od typu ... 600
A22 brakeRes-P (moc): tylko przy A20=1, moc rezystora hamujacego.
Przedziat wartosci w kW: 0 ... zaleznie od typu
A23 brakeRes-Th (stata term.): tylko przy A20=1, termiczna stata czasowa rezystora hamujacego.
Przedziat wartosci w s: 0,1 ... 40 ... 100
A30e operat.input (wejscie sterujace): okresla zrodto sygnatdéw sterujgcych (enable,kierunek,wartos¢ zadana).

0: ctrlinter (X1) (ztacze X1); sygnaly sterujgce podane sg na zaciski X1.9... 14. F30 ... F34 musza zosta¢

odpowiednio zaprogramowane.Sterowanie sieciowe bez Drivecom-Profil

1: serial (X3) (we. szeregowe); sygnaly sterujace generowane sg z PC (software FDS-Tool). Przetwornica
potaczona jest z PC poprzez ztacze X3 (RS-232-C) i wtyczke sub-D (patrz cz. 9.9). Aby méc sterowacd
z PC, na wejsciu ,enable“ przetwornicy musi by¢ podany sygnat 1.

2: field-bus (sie¢ sterujgca); przetwornica pracuje w trybie kompatybilnym do Drivecom. Sterowanie urzg-
dzenia nastepuje albo wylgcznie poprzez sie¢ (wéwczas wejscia binarne ustawi¢ na 0O:inactive ) albo w
systemie mieszanym. Sygnaty pochodzace z wejs¢ binarnych (np. zatrzymanie, wytacznik koncowy ) maja
pierszenstwo przed sygnatami z sieci. Przy sterowaniu wytacznie z sieci, funkcje wejsé binarnych (F20,F25,
F31 ... F35, F60 ... F64) muszg by¢ ustawione na O:inactive . W celu sterowania napedem poprzez sie¢
sterujaca na wejsciu ,enable” przetwornicy musi by¢ podany sygnat ,,1“.

A31 Esc-reset (kasowanie): zaktocenia kasowane sg za pomoca przycisku [EE]

0: inactive ( nieaktywny); kasowanie wylacznie za pomoca wejscia ,enable”.

1: active (aktywny); zaklécenia moga byé kasowane za pomoca [Ese| . Ten sposob kasowania mozliwy jest tylko
przy wskazaniu stanu pracy na wy$wietlaczu.

A32 auto-reset (auto-kasowanie): wystepujace zaktocenia kasowane sg automatycznie.

0: inactive ( nieaktywny);

1: active (aktywny); przetwornica kasuje czes¢ zaktdécen automatycznie (patrz cz. 17). Trzy zaktdcenia w prze-
ciggu 15 minut (ustawienie fabryczne) kasowane sg automatycznie. Czwarte zaktécenie musi zosta¢ skaso-
wane w inny sposob (enable, funkcja wejscia binarnego F31 ... F35 =13, przycisk [EJ - A31). Jezeli trzy
proby skasowania nie przyniosg rezultatu przetwornica ignoruje auto-kasowanie i melduje zaktécenie. Czas
reakcji na zaktocenia dobierany jest w parametrze A33.

A33 tAutoReset (czas reakcji): czas reakcji funkcji auto-kasowanie (patrz A32).
Przedziat wartosci w min: 1 ... 15 ... 255

A34 auto-start (auto-rozruch): przed uruchomieniem automatycznego rozruchu ( A34=1) nalezy sprawdzic, czy ze
wzgledow bezpieczenstwa jest to dopuszczalne.

0: inactive ( nieaktywny); po zatgczeniu zasilania, konieczna jest zmiana sygnatu z ,0“ na ,1“ na wejsciu  “en-
able“, aby uruchomi¢ naped ( meldunek 12:inhibited ). Nie nastepuje automatyczny rozruch.

1: active (aktywny);jezeli automatyczny rozruch jest aktywny, naped rusza natychmiast po zataczeniu zasilania
(jezeli wiaczone jest wejscie ,enable®)

A35 lowVolt.lim (min.napiecie posrednie) jezeli przy pracujacej przetwornicy napiecie stopnia posredniego spadnie
ponizej ustawionej wartosci, wystapi zaktdcenie 46:low voltage. A35 powinno zosta¢ ustawione na wartosc

85% napiecia sieciowego. Brak jednej fasy bedzie wskazane.

Przedziat wartosci w V: jednofazowe: 120 ... 300 / tréjfazowe:150... 350 ... 570

A36 V-mains (napigcie zasilania) max. napigcie,ktére przetwornica dostarcza do silnika, z reguty napiecie sieci.Po-
wyzej tego napiecia silnik pracuje w obszarze ostabienia pola. Warto$¢ ta jest istotna dla optymalnego dopaso-
wania w sterowaniu wektorowym (B20=1), wektorowym z kontrolg obrotéw (B20=2).

Przedziat warto$ci w V: jednofazowe: 140 ... 230 ... 250 / tréjfazowe: 220 ... 400 ... 480

A37 reset memo (kasowanie pamigci): warto$ci szesciu parametréow informacyjnych E33 do E38 (max. prad,
max. temperatura, max napiecie...) zostajg skasowane.

A4O°1) read Pbox (wczytaj Pbox):
0: inactive (nieaktywny)
1..7:active (aktywny); patrz AO1

Adl selParaSet (wybor zestawu): do wyboru stojag dwa zestawy parametréw. Wybor mozliwy jest poprzez wejscia

binarne lub A41. Wybrany zestaw jest aktywny po max. 300 ms od wytaczenia ,enable“. Niektdre parametry
programowane sg wspolnie dla obu zestawoéw (np. parametry do pozycjonowania z grup |, J i L). Parametry,
ktore sg oddzielnie programowane w zestawie 2, oznaczone sg poprzez B pomiedzy numerem i nazwa para-
metru (patrz cz.7.1)

0: external (zewnetrzny); wybdr poprzez wejscie binarne BE1 ... BE5. W tym celu nalezy w kazdym z zestawdw

P

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; fmax = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz

. w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odigczona cze$¢ mocy (zwolnienie).
Kursywa wys$wietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.
1) patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1

Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.
E parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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A.. Przetwornica

Nr.par..

Opis

przynajmniej jedno wejscie zaprogramowac na F30 ... F34 =11 (paraSet-selct). Zestaw parametréw 1 ak-
tywny jest przy sygnale ,0“ na wejsciu, zestaw 2 przy sygnale ,1“.
1: paraSet 1 (zestaw 1); przetwornica pracuje z zestawem 1. Nie jest mozliwy wybér zewnetrzny.
2: paraSet 2 (zestaw 2); przetwornica pracuje z zestawem 2. Nie jest mozliwy wybor zewnetrzny.
Uwaga: Parametr A41 ma tylko znaczenie testowe. Jego wartos¢ nie jest zapamigtywana przez A00=1. Do
wyboru zestawu parametréw w czasie pracy nalezy zaprogramowac wejscie binarne.

A42

copyPset 1>2 (kopiuj zestaw 1>2); kopiuje wartosci parametrow zestawu 1 do zestawu 2.Wartosci parametrow
zestawu 2 zastgpione zostajg przez wartosci zestawu 1. Nowe ustawienie wpisa¢ do pamieci AOO

0: bezbtedne

A43eY

copyPset 2>1: (kopiuj zestaw 2>1); jak A42. Kopiuje wartosci parametrow zestawu 2 do zestawu 1.
0: bezbfedne;

A50

installation (uruchomienie): tylko,gdy C60%2 . Umozliwia uruchomienie przetwornicy bez potrzeby okablowania

przytaczy sterujacych, nalezy jedynie zaprogramowaé A51.

0: inactive (nieaktywny); normalna praca

1: active (aktywny); nalezy jedynie poda¢ sygnat,1“ na wejscie ,enable”, wszystkie pozostate zaciski listwy
sterujacej sq bez znaczenia. Naped porusza sie z predkoscig ustawiong w A51.

A51

install. RV (pred.uruchomienie): tylko,gdy C60#£2. Wartos¢ zadana w czasie uruchomienia, bez okablowywania
wejs¢ sterujgacych (,enable musi by¢ wigczone!). Po prawej stronie wyswietlana jest rzeczywista wartos¢
predkosci. Ze wzgledow bezpieczenstwa predkosc ograniczona jest do wartosci +n-max/8. Parametr ten jest
skuteczny wytacznie w czasie programowania A51 (wskazanie pulsuje).

Przedziat wartoéci w obr/min: -12000° ..300°. 12000°

AS55

Przycisk funkcja reczna: Funkcja ,Reka“ w Controlbox do wigczenia i wylaczenia pracy lokalnej moze
zostac zablokowana.

0: inaktiv; przycis bez funkcji.

1: lokal; przycisk |#|aktywuje prace lokalng; enable jest wlanczane poprzez przyciski,zielony I ET i ,czerwony
0" @ ; na wyswietlaczu jest mozliwos¢ ruchu w prawo E} lub [»] w lewo.

Praca lokalna i Enable sg wskazane poprzez diody swiecace Controlboxa .

Warto$¢ zadana predkosci wynika z A51, przy POSYCJONOWANIU z 112.

UWAGA: przy wytaczeniu pracy lokalnej przyciskiem (diody Swiecace wytgczone ) taczy naped
automatycznie na sygnaty wejsciowe( niebezpieczenstwo nieprzewidzianego startu)

A82

CAN-baudrate (pred.transmisji):okresla predko$¢ transmisji przy pracy w sieci CAN.(Prosze zapoznac sie z do-
kumentacja ,Kommubox with CAN-bus-communication® , impr.nr.: 441 376!)

0: 10 kBit/s 3: 100 kBit/s 6: 500 kBit/s

1: 20 kBit/s 4: 125 kBit/s 7: 800 kBlt/s

2: 50 kBit/s 5: 250 kBit/s 8: 1000 kBit/s

A83

busadress (adres sieciowy): okresla adres przetwornicy przy pracy w sieci (Kommubox). Nalezy zapoznac sie
z dokumentacjg odpowiedniego Kommubox. A83 nie ma zadnego wptywu na programowanie przetwornicy z PC
(FDS-Tool), wzglednie ztacza szeregowego RS232 w protokole USS.

Przedziat wartosci: 0 ... 125

A84

profibusbaud (pred.transm.); przy pracy w sieci Profibus-DP: wskazanie predkos$ci transmisji danych odczyta-
nych z sieci. (Uwzgledni¢ dokumentacje “Kommubox with Profibus-DP-communication” impr.-Nr.: 441 406!)

0: not found 3: 45.45kBit/s 6: 500 kBit/s 9: 6000kBit/s

1: 9.6kBit/s 4: 93.75kBit/s 7: 500kBit/s 10: 12000kBit/s
2:19.2kBit/s 5. 187.5kBit/s 8: 3000kBit/s

B.. Silnik

Nr.par.

Opis

BOO-

P

motor-type (typ silnika); wybor silnika z banku danych. B00=1 ... 28 okresla jeden z silnikow firmy STOBER.

B00=0 (dowolny) ma znaczenie przy silnikach innych firm lub specjalnych uzwojeniach.

0: user defined (dowolny); w B10 ... B16 nalezy okresli¢ liczbe biegundw,P,I,n,U,f oraz cos(fi).Koniecznie na-
lezy przeprowadzi¢ samodostrojenie (B41)i wyniki zapisa¢ w pamieci! Okreslone w tym parametrze rezys-
tancje uzwojen silnika wykorzystane zostajg do optymalnego dopasowania przetwornicy i silnika.

1: 63K Y 0.12kwW 11:80L Y 0.75kW 17: 100K Y 2.2kW 23: 132S D 5.5kW (400 / 690 V)

2: 63K D 0.12kW 12: 80L D 0.75kW 18: 100K D 2.2kW 24: 132M D 7.5kW (400 / 690 V)

3:63M Y 0.18kW 13: 90S Y 1.1kW 19: 100L Y 3kW 25: 132L D 9.2kW (400 / 690 V)

4:63M D 0.18kW 14: 90S D 1.1kW 20: 100L D 3kW 26: 160M D 11kW (400 / 690 V)

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; fmax = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz

. w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odigczona cze$¢ mocy (zwolnienie).
Kursywa wys$wietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.
1) patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.

E parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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13. Opis parametrow

B.. Silnik 2|
Nr.par. Opis
5: 71K Y 0.25kW 15: 90L Y 1.5kW 21: 112M Y 4kW* 27: 160L D 15kW (400 / 690 V)
6: 71K D 0.25kW 16: 90L D 1.5kW 22: 112M D 4kW* 28: 180M D 18.5kW(400 / 690 V
7:71L Y 0.37kW 29: 180L D 22kW(400 / 690 V

8: 71L D 0.37kW
9: 80K Y 0.55kW
10: 80K D 0.55kW

« Tylko silniki STOBER
z uzwojeniem 230 V/400 V (Y/A). Przy uzwojeniu 400 V/690 V (Y/A) nalezy dobiera¢ BO0O=0 (dowolny).

B10-

poles (liczba biegunéw): wynika ze znamionowej predkosci obr. p = 2:(f - 60/nnom). Regulator wewnetrznie
wykorzystuje czestotliwosé. Liczba biegundw potrzebna jest do poprawnego okreslenia predkosci obrotowe;.
Przedziat wartosci: 2 ... 4 ... 16

B11.

P-nom (moc znamionowa): moc znamionowa wedtug tabliczki znamionowe;j
Przedziat wartosci w kW: 0,12 ... zaleznie od typu

B12

I-nom (prad znam.): prad znamionowy,uwzgledni¢ rodzaj potaczenia (Y/A), musi sie zgadzaé z wartoscig B14.
Przedziat wartosci w A: O ... zaleznie od typu

B13

n-nom (predkos¢ znamionowa): pred. znam. wedtug tabliczki znamionowej
Przedziat warto$ci w obr./min: 0O ... zaleznie od typu ... 12000

B14.

B15e

V-nom (napiecie znam.): wedtug tabliczki znamionowej, uwzgledni¢ U zakrss osiabienia
rodzaj potaczenia silnika (Y/A), musi zgadzac sie z wartoscig B12.
Przedziat warto$ci w V: O ... zaleznie od typu ... 480 A3g

(hap.zas.)

f-nom (czest.znam.): czestotliwo$¢é znamionowa wg. tabliczki. Pa- B
rametry B14i B15 okre$lajg charakterystyke U/f. Charakterystyka

ta okresla przy jakiej czestotliwosci (B15) silnik pracuje ze znamio-
nowym napieciem (B14).Napigcie i czestotliwos¢ moga by¢ zwigk- B15 Ttz
szane poza punkt znamionowy — gérng granice stanowi napiecie za- rstznam)

silania. SiIni!(i STQBER QO t)_/pu ’1.12 umozliwiajg prace zaréwno Fadz a6 Dolacz of silnika

w potaczeniu ,gwiazda“ jak i ,tréjkat”. gwiazda

Praca z 400V A umozliwia zwiekszenie mocy o wspotczynnik V3
i szerszy zakres regulacji przy statym momencie. W tym rodzaju po-

taczenia silnik pobiera wigkszy prad.

Nalezy zagwarantowac, ze

- przetwornica dobrana jest do mocy Atréjkat
(PA=V3 - PY). UtV
- B12 ustawiony jest na warto$¢ pradu znamionowego silnika I I
(IANQm = \/3 . IYNom)-

Przedziat wartosci w Hz: 10 ... 50 ... 330 e

B16

cos PHI (cos fi): wedtug tabliczki znamionowej.
Przedziat wartosci: 0,50 ... zaleznie od typu ... 1

B20-

control mode (rodzaj sterowania): okresla rodzaj sterowania silnika, jak réwniez rodzaj impulsatora (programo-

wanie BEA4/5 (F34 / F35) musi byé odpowiednio dopasowane!)

0: V/f-control (sterowanie U/f): zmiany napiecia i czestotliwosci sg proporcjonalne do siebie w celu utrzymania
statego strumienia magnetycznego w silniku. Klasyczny rodzaj pracy przetwornicy.

1: sensorlVector (wektorowe): sterowanie wektorowe bez sprzezenia.Wigeksza doktadnos$¢ obrotéw i dynamika.

2: vect.feedback (wektorowe ze sprzezeniem): patrz cz. 9.6. Sygnat sprzezenia z impulsatora potaczony jest
na wejscia binarne BE4 / BE5 przetwornicy. Nalezy dobra¢ B26=0 F34=14i F35=15. Z kartg opcjonalng
(ztacze X20) B26=1 H20=2.

B21.

Vif-charact. (charakterystyka U/f): nastawa skuteczna niezaleznie od ustawionego w B20 rodzaju sterowania.
0: linear (liniowa):przebieg U/f jest liniowy. Nadaje sig¢ do wszystkich zastosowan.
1: square (kwadratowa): przebieg U/f jest kwadratowy - stosowana przy wentylatorach i pompach.

P

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; fmax = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz
w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odigczona cze$¢ mocy (zwolnienie).

Kursywa wys$wietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.

1)

patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.

parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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13. Opis parametrow

B.. Silnik

Nr.par.

Opis

B22

B23

VIf-gain (wspétczynnik U/f): modyfikacja nachylenia charakte- unv, B22 wspétcz. Uf
rystyki U/f. Nachylenie przy wspétczynniku U/f = 100% okreslaja 56 o 10 90
wartosci parametrow B14 i B15. (U-zas) s -7

Przedziat wartosci w %: 90 ... 100 ... 110 B14 i
boost (boost): skuteczny tylko przy B20=0 (sterowanie U/f)). (U-znam) /

Boost oznacza zwiekszenie napiecia w zakresie niskich pred- B23 -
L . s . . . (Boost) ‘

kosci obrotowych, dzigki czemu osigga sie wiekszy moment

rozruchowy. Przy B23 =100 % znamionowy prad silnika ptynie ( |
przy 0 Hz. Do okreslenia potrzebnego napiecia (boost), koniecz- B15 fiHz
na jest znajomos¢ rezystancji stojana silnika. Przy BOO = O nie- (f-znam.)

zbedne jest przeprowadzenie samodostrojenia ( B41) !!

Przy B00=1...28 rezystancja stojana jest okreslona przez wybor silnika.

Przedziat wartosciw %:0 ... 10 ... 400

B24.

f-switching (czest.kluczowania): zwigkszenie czestotliwosci powoduje cichszg prace napedu ale réwnoczes$nie
zwigkszaj sie straty. Z tego powodu przy podwyzszonej czestotliwosci kluczowania ograniczy¢ nalezy dopusz-
czalny prad znamionowy silnika (B12). Przy czestotliwosci 16 kHz i U,as = 400 V przetwornica jest w stanie do-
starcza¢ w pracy ciegtej 46 % pradu znamionowego. Przy 8 kHz mozliwe jest osiagniecie 75 %. W
zastosowaniach powyzej 200 Hz ustawi¢ czest.kluczkowania na 8 kHz

Przedziat wartosciw kHz: 4 ... 16

B25e

halt flux (strumien spoczynkowy): tylko gdy B20=2 i FO0=1). B25 okresla czy przez silnik z wtgczonym hamul-

cem, przy zatrzymaniu ptynie prad. Przydatne zwtaszcza przy pozycjonowaniu, por. parametr L10.Przy signale

HALT na wejsciu binarnym zostanie silnik w czasie B27 zasilany pradem.Tworzenie pola magnetycznego w

silniku jest wskazywane poprzez sygnat wyjsciowy “22:przyg. na podanie wart. zadanej”

0: inactive (nieaktywny); przy witgaczonym hamulcu (zatrzymanie, szybkie zatrzymanie lub J10=1) przez silnik
nie ptynie prad, silnik nie jest magnetyzowany. Zaletg jest poprawa bilansu cieplnego,gdyz silnik moze sie
chtodzi¢ w czasie przerw w pracy. Wadg jest opdznienie rozruchu (czas na namagnetyzowanie - zaleznie
od silnika do ponad 0,5 s). Czas ten jest przez przetwornice samoczynnie wyliczany i dodawany do czasu
otwarcia hamulca FO06.

. active (aktywny); ustawienie fabryczne. Prad magnetyzacji przeptywa przez silnik, dzieki czemu szybsza re-
akcja przy otwarciu hamulca. Wada: grzanie sie silnika, prad magnetyzacji moze wynosi¢, w zalezno$ci od
wielkosci silnika, do 40% pradu znamionowego.

2:75%:zredukowany prad do 75%, lub jak w B25=0

3:50% 4:25%

I~

B26e

motorEncoder (encoder silnika): tylko gdy B20=2. B26 okresla jak podtaczony jest impulsator silnika. Liczba

impulséw nastawiana jest w F36 wzglednie H22.Niezaleznie od ustawienia B26 jest ustawiany

masterimpulsator do synchronizacji (G20=1) z G27, POSY-impulsator (C60=2) z 102.

0: BE4/BES5; impulsator (24 V) podtaczony jest na wejscia binarne BE4 und BES .

1: option (X20) (opcja); impulsator (5V lub 24 V) podiaczony jest poprzez karte opcjonalng (GB-4001 lub
EA-4001,SSI-4000. Uwaga: H20=2:encoder In, H22(X20-impulsy)

B27

time halt-magnetize:( czas magnetyzowania silnika):W przypadku zredokuwanego magnetyzowania silnika
B25 i zamknietego hamulca z wigczonym enable (n.p. STOP-sygnat) zostanie prad magn. utrzymywany na
czas B27.

Przedziat wartosci w s: Q ... 255

B30

additMotOper (dodatkowy silnik): tylko gdy B20=0. Umozliwia dotagczenie dodatkowego silnika do przetwornicy.
Napiecie silnika jest chwilowo redukowane, aby unikng¢ wytaczenia wskutek przecigzenia.

0: inactive (nieaktywny);

1: active (aktywny);

B31

motor-oscillation: (drganie silnika):W wiekszych silnikach w biegu jatowym wystepuja drgania. Zwigkszenie
wartosci param. B31 powoduje ttumienie drgan.
Przedziat warto$ci w %: 0 ... 100

B32

SLVC-Dynamik: Dynamike regulacji wektorowej bez impulsatora SLVC mozna w B32 nastawi¢.
Przedziat wartosci w %: 0 ... 70 ... 100

B40sY

phase test (sprawdzenie faz):
0: inactive (nieaktywny)
1: active (aktywny);sprawdzenie symetrii silnika w krokach 60°. Kontrolowane sa;:
- podiaczenie faz U, vV, W.
- symetria rezystancji uzwojen U,V,W. Odchytki 0 +10% sygnalizowane sg meldunkiem 19:symmetry.

P

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; fmax = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz

. w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odigczona cze$¢ mocy (zwolnienie).
Kursywa wys$wietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.
1) patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.
E parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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13. Opis parametrow

B.. Silnik

Nr.par.

Opis

- rodzaj potaczenia silnika. Jezeli w parametrze B00=1 ... 28 wybrany jest jeden z silnikow STOBER
nastepuje porownanie potgczenia wybranego silnika (gwiazda / trojkat) z silnikiem podtgczonym do prze-
twornicy. Réznice meldowane sa przez 20:motorConnect .

Uruchomienie zmiang sygnatu z ,0“ na ,1“ na wejsciu ,enable”.
Aby opusci¢ parametr na wejscie ,enable” musi by¢ podany sygnat 0.

B41+Y

autotuning (samodostrojenie):

0: inactive (nieaktywny);

1: active (aktywny); pomiar rezystancji uzwojen silnika.Uruchomienie zmiang sygnatu z ,0“ na ,1“ na wejsciu
“enable“. Aby opusci¢ parametr na wejscie ,enable” musi by¢ podany sygnat , 0%

B00=0, samodostrojenie jest konieczne! Wazne dla optymalnego dopasowania przetwornicy i silnika.

B00=1 ... 28, samodostrojenie nie jest konieczne.

B53

R1-Motor: (R1-silnik) opornos¢ statora uzwojenia silnika, R1=Ry.v/2. Tylko w przypadku silnikéw obcych podaé
lub poprzez B41 zmierzy¢. W podtgczeniu Y BS53 jest wartoscig jednej fazy. W podtaczeniu A musi1/3 warosci
opornosci zosta¢ podana . B53 przy STOBER-silnikach nie wymaga z reguty zmiany.

Przedziat wartosci w Q: 0,01 ... zalezny od typu... 327,67

B64

Ki-1Q (Moment): Tylko jak B20=2.Wzmocnienie integratora | od regulatora momentu.
Wertebereich in %: 0 ... zalezny od typu ... 400

B65

Kp-1Q (Moment): Tylko jak B20=2. Wzmocnienie integratora P od regulatora momentu
Przedziat wartosci w %: 0 ... zalezny od typu... 400

C.. Maszyna

Nr.par..

Opis

CO00

n-Min: tylko gdy C60#2. najnizsza dopuszczalna predkos¢ obrotowa. Odnosi si¢ do liczby obrotéw watu silnika.
Wartosci zadane nizsze od n-Min nie sa uwzgledniane, nastepuje zaokraglenie na n-Min.
Przedziat wartosci w obr/min :0 ... CO1

Co1

n-Max: najwyzsza dopuszczalna predkos$¢ obrotowa. Odnosi sie do liczby obrotéw watu silnika. Wartosci za-
dane wyzsze od n-Max nie sg uwzgledniane, nastepuje zaokraglenie na n-Max.
Przedziat warto$ci w obr/min : C00 ... 3000 ... 12000" (zalezne od liczby biegunéw par. B10; fmax=400Hz)

CO02-

dirOfRotat (dopuszczalny kierunek): tylko gdy C60 # 2. Ustala dopuszczalny kierunek obrotéw. Kierunek obro-
tow moze byé przetgczany poprzez wejscia binarne (F31 ... F35).

0: cw & counter-cw (prawo i lewo);

1: clockwise (prawo);

2: counterclk. (lewo);

Co03

M-Max 1 (max. moment 1): maksymalny moment dopuszczony przez uzytkownika. Moze by¢ zmniejszony
poprzez wejscie analogowe (p. F25=2).. Przy przekroczeniu tego dopuszczalnego momentu przetwornica
reaguje meldunkiem 47:drive overl. Patrz C04

Przedziat warto$ci w %: 0 ... 150 ..400%-redukcja predu poprzez max. prad wyjsciowy falownika.

Co04

M-Max 2 (max. moment 2): dodatkowa warto$é, musi by¢ wyzsza od M-Max 1 (C03).. Wybdr migdzy tymi
dwoma warto$ciami mozliwy jest poprzez wejscie binarne (F3..= 10:torque select) lub automatycznie gdy
C20=2, patrz cz. 9.2. Przy szybkim zatrzymaniu aktywny jest zawsze M-Max 2.

Przedziat warto$ci w %: 0 ... 150 ..400%-redukcja pradu poprzez max. prad wyjsciowy falownika.

C10

skip speed 1 (pred.obr. zabroniona): tylko gdy C60%£2. Zapobiega pracy napedu w zakresie rezonanséw. Na —
stawiona pred.obr. i przedziat +0,4 Hz sg ,przejezdzane” (rampa D81).

Cztery wartosci predkosci zabronionych moga leze¢ obok siebie.

Przedziat warto$ci w obr/min : ... 0 ....12000° P(zalezne od liczby biegunéw par. B10; fmax=400Hz)

C1l1

skip speed 2: patrz C10
Przedziat wartosci w obr/min : 0 ... 12000 P

C12

skip speed 3: patrz C10
Przedziat wartosci w obr/min : 0 ... 12000 P

C13

skip speed 4: patrz C10
Przedziat wartosci w obr/min : 0 ... 12000 P

C20-

startup (rozruch): okresla rodzaj rozruchu.

0: standard (normalny); ustawienie fabryczne, niezalezny od rodzaju sterowania (B20).

1: load start (ciezki); tylko gdy B20 = 1. Dla maszyn z podwyzszonym momentem startowym. Przez czas C22
moment silnika zwiekszony jest do wartosci C21. Po uptywie czasu nastawionego w C22 przetwornica
pracuje dalej z normalnymi wartosciami ramp.

2: cycle charact. (praca przerywana); niezalezny od rodzaju sterowania (B20).

- automatyczne przetaczanie pomiedzy M-Max 1 (C03) i M-Max 2 (C04). M-Max 1 jest aktywny w czasie

| < <| <

P

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; fmax = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz

. w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odigczona cze$¢ mocy (zwolnienie).
Kursywa wys$wietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.
1) patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.
E parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.

29




POSIDRIVE® / FDS 4000

13. Opis parametrow

C.. Maszyna

Nr.par.. | Opis

statych predkosci obrotowych , M-Max 2 podczas fazy przyspieszania.

metrow silnika (B0O) oraz stosunku bezwtadnosci obcigzenia i silnika (C30) konieczny moment,
ktory jest podany na naped.

okre$la rzeczywistg predkos¢ obrotowa, synchronizuje sie i podaje odpowiednie warto$ci zadane.

- przy B20 =1 realizowana jest wstepna regulacja momentu tzn. przetwornica wylicza na podstawie para-

3: capturing (przejecie); tylko gdy B20 = 1. Pracujacy silnik zostaje dotaczony do przetwornicy. Przetwornica

C21

M-load start (moment-rozruch ciezki): tylko gdy C20=1.Okreslenie momentu dla rozruchu ciezkiego.
Przedziat wartosci w %: 0 ... 100 ... 400

C22

Przedziat wartosci w s:0...5...9,9

t-load start (czas-rozruch ciezki): tylko gdy C20=1.Czas, przez ktory aktywny jest moment nastawiony w C21 .

C30

parametru nie jest konieczne.
Przedziat wartosci : Q ... 1000

J-mach/J-mot : stosunek bezwtadnosci obcigzenia i silnika. Wspétczynnik ten jest skuteczny we wszystkich
rodzajach sterowaniaiistotny dla optymalizacji pracy przetwornicy i silnika (dynamika). Programowanie tego

C31

n-control Kp (wzmocnienie Kp): tylko gdy B20=2.
Wzmocnienie cztonu proporcjonalnego regulatora obrotow.
Przedziat wartosci w %: 0 ... 60 ... 400

C32

n-control Ki (wzmocnienie Ki): tylko gdy B20=2. Wzmocnienie cztonu catkujacego regulatora obrotéw. Przy
wystgpieniu oscylacji odpowiedzi skokowej w pozycji osiagnietej zredukowac C32.
Przedziat wartosci w %: 0 ... 30... 400

C35

n-control Kp w zatrzymaniu:

Bez funkcji zwijania par. C31i C32 jest z par. C35 multiplikowany, jesli obroty silnika sg mniejsze jak w par.
C40 nastawione.

W funkcji zwijania sg par. C31 i C32 aktywne.

Przedziat wartosci w %:5 ... 100

C40

wartos¢ zadana zostata osiggnieta i przekaznik 2 zwiera.
Przedziat warto$ci w obr/min: 0 ... 30 ... 300 P

n-Window (n-przedziat): gdy FOO = 3 (Przekaznik 2 melduje 3:refVal-reached) lub FOO0 =2 (Przekaznik 2 mel-
duje 2:standstill), jezeli warto$¢ rzeczywista znajdzie sie¢ w przedziale: warto$¢ zadana +C40, oznacza to,ze

C41

nie nastawionej warto$ci moze by¢ sygnalizowane poprzez wyjscie binarne lub przekaznik 2(F00=6).
Réwnoczesnie kontrolowane sg wszystkie wartosci. Jezeli kontrola nie jest konieczna, nalezy wartosci min.
nastawi¢ na dolng warto$¢ dopuszczalng, a wartosci max. na gérng wartos¢ dopuszczalng, por. cz. 9.3.
Kontrola zakres6w pracy nie jest aktywna w czasie przyspieszania i hamowania oraz gdy silnik nie jest
zasilany pradem. Parametr C48 aktywuje warto$¢ bezwzgledna.

Przedziat wartosci w obr/min : 0 ... C42

opRangeN-Min (zakres pracy: n-min): parametry C41 ... C46 okres$lajg zakres pracy przetwornicy. Przekrocze-

C42

opRangeN-Max (zakres pracy: n-max): patrz_C41

Przedziat wartosci w obr/min : C41 ... 6000°.....12000 " P(zalezne od liczby biegundw par. B10; fmax=400Hz)

C43

opRangeM-Min (zakres pracy: M-min): patrz C41
Przedziat wartosci w %:0 ... C44

Ca4

opRangeM-Max (zakres pracy: M-max): patrz C41
Przedziat wartosci w %: C43 ... 400

C45

opRangeX-Min (zakres pracy: X-min): patrz C41. Kontrola wielkos$ci ustawionej w par. C47
Przedziat wartosci w %:-400 ...0 ... C46

C46

opRange-X-Max. (zakres pracy: X-max):: patrz. C41. Kontrola wielkosci ustawionej w par. C47
Przedziat wartosci w %: C45 ... 400

C47

OpRange(zakres pracy: ) C45/C46:.
0: EO1 P-motor; 5: E22 i2t-device; 10: E71 AE1l-scale;
1: E02 M-motor; 6: E23 i2t-motor; 11: E72 AE2-scale;
2: E10 AE1-level; 7: E24 i2t-brakeRes; 12: E73 AE2-scale2;
3: E11 AE2-level; 8: E62 act. M-Max; 13: E14 BE5 freqRV
4: E16 analog-outp; 9: E65 PID-reg.deviation;

| | & L] L] <

C48

opRange C47area:(zakres pracy wartos$¢ bezwzgledna)

0: absolut;(warto$¢ bezwzgledna) w par. C47 wybrana wielkos¢ jest wart.bezwzgledna;
przyktad: C47=AE2; C45=30%; C46=80%; zakres pracy znajduje sie pomigdzy -80% a -30% i. pomiedzy
+30% a +80%.

1:0pRange; (zakres pracy)w par. C47 wybrana wielko$¢ musi sie znajdowa¢ pomiedzy C45i C46 ;
przyktad: C47=AE2, C45= -30%, C46= +10%; zakres pracy znajduje sie pomiedzy -30% a +10%.

P

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; fmax = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz
w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odigczona cze$¢ mocy (zwolnienie).

Kursywa wys$wietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.

1)

B
30

patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.

parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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13. Opis parametrow

C.. Maszyna 2
Nr.par.. | Opis
C49 opRange Accel & Frg.:(zakres pracy przyspieszenie&Enable) v
0: inaktiv;(nieaktywne) w trakcie przyspieszenia lub wytaczonego Enable sygnat ,zakres pracy” na wyjsciu
binarnym jest ,0“=ok zero, tylko w stacjonarnym trybie pracy sg sygnaty kontrolowane
(odpowiednos¢ software V 4.3).
1: aktiv;(aktywne) stan pracy jest kontrolowany w kazdym czasie
C50 display func (rodzaj wskazania): tylko,gdy C60 # 2. Pierwsza linijka wskazania moze by¢ za pomocg paramet- |V
row C50...C53 dowolnie zaprogramowana (patrz cz. 6.1). Dla jednej liczby i dla dowolnej jednostki zarezerwo-
wanych jest po 8 znakdéw. Wskazanie = warto$¢ podstawowa/wspotczynnik .
0: n2 & I-motor (pred.obr. i prad silnika);
1: EOO I-motor; warto$¢ podstawowa — rzeczywisty prad silnika (A ).
2: EO1 P-motor; warto$¢ podstawowa — rzeczywista moc w stosunku do znamionowej mocy silnika (%).
3: EO2 M-motor; warto$¢ podstawowa — rzeczywisty moment w stosunku do momentu znamionowego (%).
4: E08 n-motor; warto$¢ podstawowa — rzeczywista pred. obrotowa (obr./min.). W sterowniu U/f (B20=0) oraz
wektorowym (B20=1) wyswietlana jest czestotliwos¢ (=pred.obr.). Tylko w sterowaniu wektorowym ze sprzgze-
niem (B20=2) wyswietlana jest rzeczywista warto$¢ predkos$ci obrotowe;.
C51 display fact (wspotczynnik): tylko, gdy C60 #2. Warto$¢ (C50) jest dzielona przez ten wspotczynnik. v
Przedziat wartosci : -1000 ... 1 ... 1000
C52 dsp.decimals (zera po przecinku): tylko, gdy C60 #2. Liczba miejsc dzisietnych po przecinku. v
Przedziat wartosci: 0 ...5
C53 display text (tekst): tylko, gdy C60 #2.Tekst opisujacy specyficzne jednostki we wskazaniu (np. "Sztuki/godz"). |V
Maksymalnie 8 znakéw. Programowanie wytacznie za pomocg FDS-Tool.
C60e run mode (rodzaj pracy): v
1: speed (pred.obr.); predko$¢ obrotowa, typowy rodzaj pracy
2: position (pozycja); pozycjonowanie jest aktywne. Przy sygnale ,1“ na wejsciu ,enable” wiagczony zostaje
regulator potozenia. Petng funkcjonalno$¢ pozycjonowania mozna osiagnac tylko z impulsatorem (B20=2).
Przy C60=2 grupa parametréw “D.. warto$¢ zadana” zostaje catkowicie wytaczona.
D.. Wartos¢ zadana Grupa D jest w rodzaju pracy C60=2:position wytaczona. E
Nr.par.. | Opis
D00 RV-accel (WZ-przyspieszenie): rampa przyspieszenia dla analogowych wejs¢ WZ. Istotna tylko przy podaniu |V
wartosci zadanej przez listwe zaciskow X1 lub ,potencjometr motoryczny*“.
- napiecie, prad poprzez wejscie analogowe 1 (X1.2 - 4)
- czestotliwos¢ poprzez wejscie binarne BE5 (X1.8 - 14)
- ,potencjometr motoryczny“ poprzez wejscia binarne (D90=1)
Przedziat wartosci w s/150 Hz: 0 ... 3 ... 3000
DO1 RV-decel (WZ-hamowanie): rampa hamowania dla analogowych wej$¢ WZ. Istotna tylko przy podaniu wartosci | v
zadanej przez listwe zaciskéw X1 lub ,potencjometr motoryczny“.
- napiecie, prad poprzez wejscie analogowe 1 (X1.2 - 4)
- czestotliwos¢ poprzez wejscie binarne BE5 (X1.8 - 14).
- ,potencjometr motoryczny“ poprzez wejscia binarne (D90=1)
Przedziat warto$ci w s/150 Hz: 0 ... 3 ... 3000
D02 n (RV-Max)? : parametry DO2 ... DO5 opisuja zalezno$¢ pomiedzy analogowa wartoscia zadana i predkoscia v
obrotowa, w postaci charakterystyki wartosci zadanej.
D02: predkos¢ obrotowa prz maksymalnej wartosci zadanej (D03).
Przedziat wartosci w obr./min.. 0 ... 3000 " ... 12000 " "(zalezne od liczby biegunow par. B10; fmax=400Hz)
D03 refVal-Max (WZ-max.): warto$¢ zadana przyporzadkowana (D02). Okreéla przy ilu % analogowej wartosci | v
zadanej (10 V=100 %) osiagnieta zostanie maksymalna predkos$¢ obrotowa (D02).
Przedziat wartosci w %: D05 ... 100
D04 n (RV-Min)?: predko$¢ obrotowa osiagana przy minimalnej wartosci zadanej (D05). v
Przedziat wartos$ci w obr./min.: Q ... 12000 " " (zalezne od liczby biegundéw par. B10; fmax=400Hz)
D05 refvVal-Min® (WZ-min.): warto$¢ zadana przyporzadkowana (D04). Okresla przy ilu % analogowe] wartosci | v
zadanej (10 V=100 %) osiagnieta zostanie minimalna predkos¢ obrotowa (D04).
Przedziat wartosci w %:0...1 ... DO3
D06 refValOffset” (WZ-offset): korekcja wartoéci sygnatu na wejsciu analogowym 1 (X1.2-4). Przy WZ=0 silnik nie | v

powinien sie obraca¢. W przeciwnym razie, nalezy odczytang warto$¢ podac z przeciwnym znakiem jako offset
(np. parametr E10 wskazuje 1,3 %; wowczas D06 nalezy nastawié na -1,3 %). Podczas nastawiania offsetu
wyswietlana jest réwniez akrualna wartos¢ wejscia analogowego.

Przedziat warto$ci w %:-100...0 ... 100

P

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; fmax = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz

. w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odigczona cze$¢ mocy (zwolnienie).
Kursywa wys$wietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.
1) patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.
E parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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13. Opis parametrow

D.. Wartos¢ zadana Grupa D jest w rodzaju pracy C60=2:position wytgczona.

Nr.par..

Opis

DO7e

refValEnable” (WZ-zwolnienie): jezeli minimalna warto$é zadana (DO5) wieksza jest od 1 %, przy pomocy wy-

sterowania WZ zrealizowa¢ mozna funkcje ,enable”.

0: inactive (nieaktywny);

1: active (aktywny); sygnat WZ na wejsciu analogowym 1 realizuje funkcje ,enable“. Sygnatowi ,1* funkgji
»enable* odpowiada WZ réwna lub wieksza od minimalnej WZ (D05).Sygnatowi ,0“ funkgji ,enable*
odpowiada WZ mniejsza od minimalnej WZ (D05).

D08

monitor RV? (WZ-kontrola): kontrola sygnatu WZ, przerwy w przewodzie. Kontrola WZ funkcjonuije tylko, gdy

warto$¢ zadana minimalna ( DO5) jest wieksza lub réwna 5 % (D05>= 5 %).

0: inactive (nieaktywny);

1: active (aktywny); jezeli sygnat WZ jest 0 5 % mniejszy od minimalnej WZ (DO5), przetwornica melduje
43:ref.wire brk.

D09

Fix-Rv nr. (nr. statej WZ) wybor WZ.
0: Wybdr statej WZ poprzez wejscia binarne BE i funkcje RV-select 0...2.
1...7:wybdr statej WZ ,wejscia binarne BE sg ignorowane.

D10

D11

accel 17 (rampa przyspieszenia 1): dla kazdego zestawu parametréw mozna zaprogramowaé do 7 statychWz/
zestawow ramp.Wybor poprzez wejscia binarne. W tym celu przynajmniej jedno we. binarne musi zosta¢ zapro-
gramowane jako selektor WZ (np. F31=1:RV-select0). Poprzez selektor WZ przyporzadkowane zostajg wejs-
ciom binarnym state WZ wzglednie zestawy ramp.Efekt kodowania binarnego wyswietlany jest w par.E60(0...7).
Zestawy ramp (accel 1...7 / decel 1...7) sg aktywne tylko w potaczeniu z odpowiednig statg WZ 1....7.

accel 1: czas przyspieszania zestawu ramp 1 odniesiony do 150 Hz.

Przedziat wartosci w s/150 Hz: 0 ... 6 ... 3000

decel 1¥ (rampa hamowania 1): czas hamowania zestawu ramp 1 odniesiony do 150 Hz.

Przedziat warto$ci w s/150 Hz: 0 ... 6 ... 3000

D12

D20

D21

D22

D30

Fix-RV 17 (stata WZ 1): wyb6r réwnoczesny z zestawem ramp 1
(accel 1/ decel 1) poprzez wejscia binarne.
Przedziat wartosci w obr./min.: -12000" ... 750" ... 12000 Nr. | Przys. | Ham. | Wart.zadana
accel 2° (rampa przysp.2):czas przyspieszania 0 | DOO | DO1 | Analog,czesto,..
ZPeSta:;VU r;’:lmp 2 OdnleS|0/n1y53c;_IlSO Hz. D10 D02 Stata WZ 1
rzedziat wartosci w s z:0...9 ... 3000
decel 2” (rampa hamow.2): czas hamowania 2 | D20 | D03 Stata WZ 2
zestawu ramp 2 odniesiony do 150 Hz. : : : :
Przedziat wartos$ci w s/150 Hz: 0 ... 9 ... 3000 7 D70 D71 Stata WZ 7
Fix-RV 27 (stata WZ 2): wyb6r réwnoczesny z zestawem ramp 2
(accel 1/ decel 1) poprzez wejscia binarne.
Przedziat wartosci w obr./min.: -12000 P ..1500" ... 12000"
accel 3° (rampa przysp.3): czas przyspieszania zestawu ramp 3 odniesiony do 150 Hz.
Przedziat warto$ci w s/150 Hz: 0 ... 12 ... 3000

A

D31
D32
D40
D41
D42
D50
D51

D52
D60

D61

decel 3% (rampa hamowania 3): czas hamowania zestawu ramp 3 odniesiony do 150 Hz.
Przedziat wartosci w s/150 Hz: 0 ... 12 ... 3000

fix-RV 3% (stata WZ 3): patrz D12

Przedziat wartosci w obr./min.: -12000 P 3000 P..12000"

acel 4° (rampa przysp.4): czas przyspieszania zestawu ramp 4 odniesiony do 150 Hz.
Przedziat wartosci w s/150 Hz: 0 ... 0,5 ... 3000

decel 4° (rampa hamowania 4): czas hamowania zestawu ramp 4 odniesiony do 150 Hz.
Przedziat warto$ci w s/150 Hz: 0 ... 0,5 ... 3000

fix-RV 4% (stata WZ 4): patrz D12

Przedziat wartosci w obr./min.: -12000 P...500" ...12000"

accel 57 (rampa przysp.5): czas przyspieszania zestawu ramp 5 odniesiony do 150 Hz.
Przedziat warto$ci w s/150 Hz: 0 ... 1 ... 3000

decel 5% (rampa hamowania 5): czas hamowania zestawu ramp 5 odniesiony do 150 Hz.
Przedziat warto$ci w s/150 Hz: 0 ... 1 ... 3000

fix-RV 57 (stata WZ 5): patrz D12

Przedziat wartosci w obr./min.: -12000° ... 1000 P ..12000"

accel 67 (rampa przysp.6): czas przyspieszania zestawu ramp 6 odniesiony do 150 Hz.
Przedziat wartosci w s/150 Hz: 0 ... 2 ... 3000

decel 62 (rampa hamowania 6): czas hamowania zestawu ramp 6 odniesiony do 150 Hz.
Przedziat wartosci w s/150 Hz: 0 ... 2 ... 3000

<< L L L] <

<

P

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; fmax = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz

. w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odigczona cze$¢ mocy (zwolnienie).
Kursywa wys$wietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.
1) patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.

E parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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13. Opis parametrow

D.. Wartos¢ zadana Grupa D jest w rodzaju pracy C60=2:position wytaczona. E

Nr.par.. Opis

D62 fix-RV 6 (stata WZ 6): patrz D12 . . . N
Przedziat wartosci w obr./min.: -12000 " ... 2000 " ... 12000

D70 accel 7° (rampa przysp.7): czas przyspieszania zestawu ramp 7 odniesiony do 150 Hz. v
Przedziat warto$ci w s/150 Hz: 0 ... 2,5 ... 3000

D71 decel 7? (rampa hamowania 7): czas hamowania zestawu ramp 7 odniesiony do 150 Hz. v
Przedziat wartosci w s/150 Hz: 0 ... 2,5 ... 3000

D72 fix-RV 7% (stata WZ 7): patrz D12 . . . N
Przedziat wartosci w obr./min.: -12000 " ... 2500 " ... 12000

D80 ramp shape (forma rampy): N
0: linear (liniowa);

1: ‘s’ ramp (rampa s); tagodniejsze przyspieszanie/hamowanie.

D81 decel-quick (szybka rampa): rampa przy “szybkim zatrzymaniu®“. Skuteczny tylko,gdy jedno z wej$¢ binarnych |+
zaprogramowane jest na “szybkie zatrzymanie® (F3.. = 9) lub parametr F38>0. Przy uruchomieniu “szybkiego
zatrzymania®“ poprzez we.binarne naped zostaje wyhamowany z nastawiong w tym parametrze rampag. W
pozycjonowaniu C60=2 szybkie zatrzymanie jest wykonywane poprzez rampe I11.

Przedziat wartosci w s/150 Hz: 0 ... 0,2 ... 3000

refValSource (zrodto wartosci zadanej):schemat blokowy patrz. cz 19 v

D90- 0: standard-RV (standartowa WZ); BE4 | BES Pot.mot.

1: motor potent (pot.motoryczny);przy odpowiednim zaprogramowaniu F31...F35, L L wa‘gt'
dwa we.binarne moga symulowac¢ potencjometr motoryczny.W tym celu jedno H L wieksza
we. musi by¢ zaprogramowane na 4:motorpotiup,a drugie na 5:motorpotidwn | L H mniejsza
(np.F34=4 i F35=5).Wartos¢ zadana w tym przypadku zmienia sie miedzy C00 i H H Co00
CO01. Predkos$¢ obrotowa zmienia sie wytgcznie z rampami D00 i DO1 .

2: mot.poten.+RV (pot.mot.+W2Z); WZ z potencjometru sumowana jest z standartowg WZ (we. analogowe,sta-
ta WZ). Gdy D90=1,skuteczna jest tylko WZ z potencjometru. Rampy wybrane poprzez we.binarne sg wyko-
rzystane, WZ z potencjometru zmienia si¢ z rampami D00 i DO1.

D91 motorp.func (pot.motoryczny-funkcja): tylko,gdy D900 . \
0: non-volatile (trwata); osiagnieta WZ zostaje zapamigtana zaréwno przy odtgczeniu ,enable® jaki przy

wytaczeniu zasilania.

1: volatile (nietrwata); WZ jest zerowana przy odigczeniu ,enable“ oraz zasilania.

D92 negateRefVal (negowanie WZ): schemat blokowy patrz cz.19 N
0: inactive (nieaktywny);

1: active (aktywny); WZ zostaje zanegowana, co odpowiada odwréceniu kierunku. Negowanie jest niezalezne
od zrodta wartosci zadane;j.

D93 RV-generator: (generator WZ) Dla uruchomienia i optymalnego ustawienia regulatora Pl regulacji predkosci
obrotowej.

O:inaktiv; (nieaktywny) normalny wybér WZ.

1:aktiv; (aktywny) WZ podana w poriodzie +A51. Czas periody jest ustawiany w par. D94 .

D94 RV-generator time: (czas periody) w ustalonym czasie zmienia WZ znak liczby > D93 jest aktywne. N
Przedziat warto$ci w ms: 0 ... 500 ... 32767

E.. Wskazania 2

Nr.par.. Opis

(=0]0) I-motor (prad silnika): wskazuje aktualny prad silnika (A)..

EO01 P-motor (moc silnika): wskazanie aktualnej mocy czynnej silnika w kW i jako warto$¢ wzgledna odniesiona do
mocy znamionowej silnika w %.

E02 M-motor (moment silnika): wskazanie aktualnego momentu silnika w Nm i jako warto$¢ wzgledna odniesiona
do momentu znamionowego silnika w %.

E03 DC-link-volt (nap.stopnia posredniego): aktualne nap. stopnia posredniego. Przedziat wartosci dla przetwornic
jednofazowych: 0 ... 500 V, dla trdjfazowych: 0 ... 800 V.

E04 V-motor (nap.silnika): wskazanie aktualnego napiecia silnika.

0.....230 V dla jednofazowych przetwornic

0.....480 V dla tréjfazowych przetwornic

EO5 f1-motor (czestotliwos¢): wskazanie aktualnej czestotliwosci w Hz.

EO6 n-refVal (pred.obr.-WZ): tylko,gdy C60=1. Aktualna WZ predkosci obrotowej odniesiona do watu silnika.

E0Q7 n-post-ramp (pred.obr. po rampie): tylko,gdy C60=1. Wskazanie aktualnej predkosci obrotowej odniesionej do

P Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; fmax = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz

. w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odigczona cze$¢ mocy (zwolnienie).

Kursywa wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.

1) patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D901

Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.

E parametry oznaczone ,,\/ , moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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E.. Wskazania

Nr.par.. | Opis

EO7 n-post-ramp (pred.obr. po rampie): tylko,gdy C60=1. Wskazanie aktualnej predkosci obrotowej odniesionej do
watu silnika. Odtworzenie rzeczywistych zmian predkosci obrotowej z uwzglednieniem wybranej rampy.

EOS8 n-motor (pred.obr.): wskazanie aktualnej predkosci obrotowej silnika.

E09 Rotorposition: (potozenie wirnika) Tylko przy B20=2:Vector feedback; .potozenie wirnika w kazdym trybie
pracy.

E10 AE1-level (pozim we.analog.1): poziom sygnatu na we.analogowym 1 (X1.2-4). +10 V odpowiada +100 %.

E1l1 AE2-level (pozim we.analog.2): poziom sygnatu na we.analogowym 2 (X1.A-B). £10 V odpowiada £100 %.

E12 ENA-BE1-BE2 : poziom sygnatéw na wejsciach: ,enable®, binarne 1, binarne 2. 0 oznacza niski poziom,
1- wysoki poziom.

E13 BE3-BE4-BE5 : poziom sygnatow na wejsciach binarnych 3, 4 i 5. 0 oznacza niski poziom, 1- wysoki poziom.

E14 BE5-freqRV (WZ-czestotliwos¢): jezeli wejscie binarne 5 zaprogramowane jest jako zrodto czestotliwosciowej
wartosci zadanej (F35=14), E14 umozliwia obserwacje wysterowania. 0 % odpowiada czestotliwosci 100 Hz na
we. 5.100 % odpowiada maksymalnej dopuszczalnej wartosci zadanej, nastawionej w F37.

E15 n-encoder (pred.obr.impuls.): wskazanie rzeczywistej pred.obr. gdy impulsator podiaczony jest na we.binarne
4 i 5 a we.5 nie jest nastawione na czestot.-WZ. Wskazanie jest niezalezne od rodzaju sterowania ( B20 ). Przy
pracy z kartg opcjonalng uwzgledni¢ B26=1!

E16 analog-outp 1. (wy.analog.): poziom sygnatu na wyjsciu analogowym (X1.5-6). +10 V odpowiada +100 %.

E17 relay 1 (przekaznik 1): stan przekaznika 1.

0: open (otwarty); znaczenie patrz parametr F10.
1: closed (zamkniety); przetwornica gotowa do pracy.

E18 relay 2 (przekaznik 2): stan przekaznika 2. Funkcja przekaznika 2 okreslona jest w parametrze FOO.

0: open (otwarty);
1: closed (zamkniety);

E19 BE15...1&ENA : stan logiczny wszystkich wej$¢ binarnych z uwzglednieniem karty opcjonalnej przedsta-
wiony jest jako wyraz binarny.

E20 device util (_obcia;gnie przetw_ornicy): wskazanie aktualnego obcigzenia przetwornicy w %. 100 % odpowiada
MOCy znamionowej przetwornicy.

E21 motor util (obcigzenie silnika): wskazanie aktualnego obciazenia silnika w %. Wartoscig odniesienia jest nas-
tawiony w B12 znamionowy prad silnika.

E22 i2t-device (i2t-przetwornica): poziom modelu cieplnego przetwornicy (i2t). Przy 100 % obcigzenia wystepuje
zaktocenie 39:temp.Dev.i2t .

E23 i2t-motor (i2t-silnik): poziom modelu cieplnego silnika (i2t). 100 % odpowiada petnemu obcigzeniu. Model
cieplny okreslony jest na podstawie wartosci parametréow grupy B (Silnik), to znaczy przy pracy ciagtej
przetwornicy.

E24 i2t-brakeRes (i2t-rezystor hamujacy): poziom modelu cieplnego rezystora hamujgcego (i2t). 100 % odpowiada
petnemu obcigzeniu.

E25 device temp (temp.przetwornicy): aktualna temperatura w °C; wskazanie +25 °C przy zaniku zasilania (230V
wzg. 400V) a przetwornica zasilana jest z +24V karty opcjonalnej.

E26 BA1 (wy.binarne 1): tylko, gdy podtaczona jest karta opcjonalna.(E54=1 lub 2)

E27 BA15...1&przekal: stan logiczny wszystkich wejs¢ binarnych , z lewej na prawa czytelne wyjscie BA15 do
BA1, z prawej strony przekaznik 1

E29 n-wart.zad rzecz: Wartos¢ zadana rzeszywista przed wart. zad skoregowang i wart zad. ograniczona. To jest
gtébwna wart. zadana do zwijania lub synchronizac;ji.

£30 run time (czas pracy): wskazanie aktualnego czasu pracy. Czas pracy oznacza , ze przetwornica jest zasilana
z sieci zasilajacej.

E31 enabled time (czas aktywny): wskazanie czasu aktywnego. Czas aktywny oznacza,ze silnik zasilany jest
pradem.

E32 energy count (licznik energii): wskazanie catkowitej oddanej energii w kWh.

£33 Vi-max-memo (nap.stop.posr.): napiecie stopnia posredniego jest ciagle mierzone. Najwyzsza pomierzona war-
tos¢ jest w E33 trwale zapamietana. Warto$ci tej nie mozna wyzerowad.

£34 I-max-memo (prad silnika): prad silnika jest ciggle mierzony. Najwyzsza pomierzona wartosé jest w E34
trwale zapamietana. Warto$¢ ta moze by¢ poprzez A37->1 wyzerowana.

E£35 Tmin-memo (min.temp.): temperatura przetwornicy jest ciggle mierzona. Najnizsza pomierzona wartos¢ jest

w E35 trwale zapamietana. Warto$¢ ta moze by¢ poprzez A37->1 wyzerowana.

P

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; fmax = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz

. w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odigczona cze$¢ mocy (zwolnienie).
Kursywa wys$wietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.
1) patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.
E parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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E36

Tmax-memo (max.temp.): najwyzsza pomierzona temperatura przetwornicy jest w E36 trwale zapamietana.
Wartos¢ ta moze by¢ poprzez A37->1 wyzerowana.

E37

Pmin-memo (min.moc): moc czynna napedu jest ciggle mierzona. Najnizsza pomierzona wartosé jest w E37
trwale zapamietana. Warto$¢ ta moze by¢ poprzez A37->1 wyzerowana.

E38

Pmax-memo (max.moc): moc czynna napedu jest ciagle mierzona. Najwyzsza pomierzona warto$¢ jest w
E38 trwale zapamietana. Warto$¢ ta moze by¢ poprzez A37->1 wyzerowana.

E40

foultType (rodzaj zaktdcenia):parametr ten umozliwia sprawdzenie wystepujacych zaktécen. Przetwornica za-
pamietuje, w kolejnosci czasowej, 10 ostatnich zaktdcen. Numer zakitdécenia wyswietlany jest z prawej strony
u gory: 1 oznacza ostatnie, 10 najwczesniejsze zakiocenie. Rodzaj zaktocenia wyswietlany jest w dolnej linii.
Wybér zakidcenia, ktéore ma zostaé wyswietlone: nacisngé przycisk “#” , w gornej linii pulsuje numer zaki6-
cenia (1 ... 10). Przy pomocy przyciskow ze strzatkami mozliwy jest wybdr numeru zakidcenia. Rodzaj
zakldcenia mozna odczyta¢ w dolnej linii, np. 31: short/ground.

E41

foultTime (czas zaktdcenia): czas pracy w momencie wystapienia wybranego zakitécenia. Wybdr nastepuje
analogicznie jak w parametrze EA40.

E42

faultCnt (liczba zaktécen): liczba zaktocen wybranego rodzaju. Wybor rodzaju zakidcenia : nacisngé przy-
cisk “#”, w dolnej linii wyswietlany jest rodzaj zakiécenia np. 31: short/ground. Przy pomocy przyciskéw
ze strzatkami mozliwy jest wybor pozadanego rodzaju zakidcenia. Liczba zaktdcen, ktére wystgpity w
czasie pracy przetwornicy wy$wietlana jest w gérnej linii (0 - 65535).

E45

control word ( wyraz sterujacy) : sterowanie przy pracy w sieci.

E46

status word (status) : status przetwornicy przy pracy w Sieci.

E47

n-field-bus (pred.obr.) : warto$¢ zadana predkosci obrotowej przy pracy w sieci.

ES50

device (urzadzenie) : wskazanie typu przetwornicy, np. FDS 4024/B.

ES51

softwareVersion (wersja software) : wersja software’u przetwornicy, np. V4.5.

E52

device-no. (nr.urzadzenia): numer urzadzenia, odpowiada numerowi na tabliczce znamionowe;j.

E53

variant-no. (nr.wariantu);

ES4

Option-board (karta opcjonalna) : wskazanie rozpoznanej karty opcjonalnej.
0: none ; brak karty lub zewnetrznego zasilania +24V.

1: GB 4000; 3: 24V zasilanie 5: SSI1 4000 7: EA 4001

2: EA 4000; 4: ASI 4000 6: GB 4001

E55

Ident-no. (nr.identyfikacyjny) : dowolna, wybrana przez uzytkownika liczba z przedziatu 0...65535. Zmiana
mozliwa wytgcznie poprzez FDS-Tool lub siec.

E56

Pset.ident.1 (identyfikacja zestawu) : wskazuje, czy wartos¢ jakiego$ parametru z zestawu parametrow 1
zostata zmieniona. Moze stuzy¢ jako wskazéwka na nieuprawnione manipulowanie parametrami.

0: wszystkie wartosci odpowiadajg wartosciom fabrycznym (A04=1).

1: ustawienie fabryczne wszystkich parametréw, zainicjalizowane z FDS-Tool.

2..254: stan bez zmian, parametrowanie przy pomocy FDS-Tool.

255: przynajmniej jedna warto$¢ zostata zmieniona z tastatury!

ES7

Pset.ident.2 (identyfikacja zestawu) : wskazuje, czy wartos¢ jakiego$ parametru z zestawu parametrow 2
zostata zmieniona. Moze stuzy¢ jako wskazdéwka na nieuprawnione manipulowanie parametrami.

0: wszystkie wartosci odpowiadajg wartosciom fabrycznym (A04=1).

1: ustawienie fabryczne wszystkich parametréw, zainicjalizowane z FDS-Tool.

2..254: stan bez zmian, parametrowanie przy pomocy FDS-Tool.

255: przynajmniej jedna warto$¢ zostata zmieniona z tastatury!

ES8

P

Kommubox: typ wigczonego na ztacze X3 Kommubox do komunikacji w sieci.

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; fmax = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz

. w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odigczona cze$¢ mocy (zwolnienie).
Kursywa wys$wietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.
1) patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.
E parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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E60

RV-selector (selektor WZ): wskazuje wynik kodowania

binarnego statej WZ. Wybdr poprzez wejscia binarne Selekt. WZ E60 W2Z _Stodp.
BE1....BES. Przynajmniej jedno wejscie binarne musi by¢ 1 jazdy
zaprogramowane jako selektor WZ (F3.. =1..3). Wynik
kodowania binarnego wyswietlany jest w postaci cyfr
0...7. Cyfrom przyporzadkowane sg state WZ/zestawy
ramp.

Mozliwos¢ bezposredniego podania statej WZ poprzez
D09,D09 nie ma wptywu na param. E60. W trybie pracy
pozycjonowanie (C60=2) wskazuje E60 wynik wybrania
stopnia pozycjonowania poprzez wejscia binarne(E60=0 -
pozycja 1).

Analog, czesto,..
Stata WZ 1
Stata WZ 2
StataWZ 3
Stata WZ 4
StataWZ 5
StataWZ 6
StataWZ 7

RPIR|R|R|O[O|O|O|N
=l = =l ==

[l (el gl (el e

N[OOI WIN(FRO
XN |WIN|F-

E61

add.ref.val (WZ dodatkowa): dodatkowa WZ sumowana z aktualng WZ. Moze by¢ podana poprzez wejscie
analogowe 2 (F20=1) lub sie¢.Patrz schemat blokowy cz.19

E62

act. M-Max (aktualny max. moment): aktualnie skuteczny moment jako minimum z C03, C04 i momentu wy-
nikajacego z poziomu we.analogowego AE2, jezeli AE2 zaprogramowane jest na ograniczenie momentu
(F20=2) lub ograniczenie mocy (F20=3) albo przy sterowaniu z sieci.

E63

PID limit (ograniczenie PID): tylko, gdy G00=1).
0: inactive (nieaktywny);
1: active (aktywny); wyjscie regulatora PID ograniczone jest do warto$ci G04 lub GO5.

E65

PID-Regelabweichung: (PID uchyb regulacji)Réznica na wyjsciu analogowym 2 poprzez Offset , wspotczynnik
i E121 PID-ograniczenie.

E71

AEL1 level: AE1-Signat . E71= (E10 + F26) * F27. patrz schemat blokowy cz . 19.

E72

AE2 level: AE2-Signat. E72= (E11 + F21) * F22

E73

AE2 level2: AE2-Signat
E72= (PID ((E11 + F21) * F22 ) ) + F24. patrz schemat blokowy cz . 19.

E80

oper.cond.(stan pracy): wskazanie aktualnego stanu pracy, poréwnaj cz. 16 (Stany pracy). Parametr przy-
datny przy pracy w sieci lub sterowaniu poprzez ztgcze szeregowe.

E81

event level (poziom zdarzenia): wskazuje,czy wystepuje jakies zdarzenie. Rodzaj zdarzenia wskazywany jest
w parametrze E82. Przydatny przy pracy w sieci lub sterowaniu poprzez ztagcze szeregowe.

0: inactive (nieaktywny); nie wystepuje Zadne zdarzenie.

1: message (meldunek);

2:warning (ostrzezenie);

3: fault (zaktécenie);

E82

event name (rodzaj zdarzenia): wskazanie aktualnego zdarzenia, poréwnaj tabele w cz. 17. Przydatny przy
pracy w sieci lub sterowaniu poprzez zigcze szeregowe.

E83

warn.time (czas ostrzezenia): przy wystgpieniu ostrzezenia - czas, ktéry pozostaje do wystgpienia zaktdcenia.
Zmiana czasu mozliwa jest przy pomocy FDS-Tool.

E84

act.paraSet (aktywny zestaw): wskazanie aktywnego zestawu parametréw, poréwnaj cz.9.4. Przydatny przy
pracy w sieci lub sterowaniu poprzez zigcze szeregowe.

1: paraSet 1 (zestaw parametrow 1);

2: paraSet 2 (zestaw parametrow 2);

E100

Parametry wieksze od E100 sg potrzebne do programowania cyklu pracy falownika z siecig. Dane szczegotowe
patrz dokomentacje techniczne sieci.

P

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; fmax = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz

. w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odigczona cze$¢ mocy (zwolnienie).
Kursywa wys$wietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.
1) patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.
E parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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FO0O rel. 2-funct. (funkcje przekaznika 2):

0: inactive (nieaktywny);

1: brake (hamulec); sterowanie hamulca, patrz F01, FO2 i FO6, FO7patrz cz. 8.6.

2: standstill (bezruch); przekaznik zwiera, gdy pred. obr. osiagnie warto$¢ 0 +C40 obr./min.

3: refVal-reached (osiagnieta WZ); przekaznik zwiera przy osiggnieciu WZ +C40. W pozycjonowaniu (C60=2)
oznacza to ,na pozycji“. Sygnat pojawia sie, gdy uplynie czas rampy i rzeczywista pozycja miesci sie
w przedziale #1221. Sygnat zostanie zdjety w momencie otrzymania kolejnego sygnatu startowego.
Przy  zmianie programu jazdy ,bez zatrzymania“ (J17=2) funkcja ta nie moze by¢ wykorzystana.

4: torque-limit (ograniczenie momentu); przekaznik zwiera,gdy ograniczenie momentu zostanie osiggniete
(patrz parametr E62).

5:warning (ostrzezenie); przekaznik zwiera przy wystapieniu ostrzezenia.

6: operat.range (zakres pracy); przekaznik zwiera przy przekroczeniu zakresu pracy (C41 ... C46).

7: act.paraSet (aktualny zestaw parametrow); funkcjonuje tylko gdy w obu zestawach nastawione jest FO0=7.

Przekaznik otwarty — aktywny zestaw 1,przekaznik zwarty — aktywny zestaw 2.
8: el. cam (elektryczna krzywka); tylko,gdy C60=2. Sygnat pojawia sie, gdy rzeczywista pozycja znajduje sie
w przedziale okreslonym przez 160 i 161. Przydatny do sterowania innych napedow lub podzespotow.

9: follow.error (uchyb); tylko,gdy C60=2. Dopuszczalny uchyb 121 zostanie przekroczony. Reakcje

przetwornicy (zaktocenie,ostrzezenie, ...) programuje sie w FDS-Tool.

10: posi.active (pozycjonowanie aktywne);tylko,gdy C60=2. Sygnat pojawia sie,gdy w pozycjonowaniu przet-

wornica znajduje sie w stanie wyjsciowym (nie jest wykonywany zaden program jazdy lub sprzezenie
programoéw) — 17:posi.active.W ten sposéb mozliwe jest np. sygnalizowanie zakonczenia programu jazdy.

11: PID limit (ograniczenie PID); sygnalizacja ograniczania wyjscia regulatora PID do wartosci G04.

12: sync.diff. (ré6znica katowa); sygnalizacja przekroczenia dopuszczalnej roznicy katowej G24.

13: referenced (referowanie); tylko,gdy C60=2. Przekaznik jest zwarty,gdy naped zostat zreferowany tzn.

zakonczona zostata jazda referencyjna.

14: forward; (kierunek prawo)obroty silnika n>0.przy predkosci 0 zachowanie z hysteresg C40.

15: foult;(zakidcenie) wystapito zaktdcenie.

16: inhibited;(wtaczenie zablokowane) patrz stan pracy,12:inhibited” cz. 16.

17: BE1;podanie sygnatu wejscia binarnego na wyjscie binarne.

18: BE2; patrz wyhor ,17:BE1".

19: S-pamiec¢ 1; Sygnat wyjsciowy pamieci S1. Kazdy w grupie N.. zdefinowanych ,Posi-punktow” moze

jednoczesnie sterowaé 3 S-pamieci S1, S2i S3.

20: S-pamie¢ 2; Sygnat wyjsciowy pamieci S2.

21: S-pamie¢ 3; Sygnat wyjsciowy pamieci S3.

22: przyg. na zadanie WZ;Naped jest wzbudzony,pole magn.w silniku ,\WZ moze zostaé podana.

23: WZ-Quitt0; w trybie pracy pozycjonowanie: niema sygnatu Posi.Start, Posi.Step lub Posi.Next .Sygnaty

selekcji WZ sg podawane w zanegowaniu(kontrola przerwania przewodoéw)lub aktualna pozycja jazdy par.
182 . Patrz cz. 10.3.

24: WZ-Quittl; patrz ,,23:WZ-QuittungQ*.

25: WZ-Quitt2; siehe ,23:WZ-Quittung0".

26: nieaktywny; parametr parametr

27: nieaktywny; wystac odpowie przeiety

28: BE3; patrz wybor ,17:BE1". ? 4 4

29: BE4;

30: BES5: — ] 32:parametr w pracy |

31: BES;

32:Parametr w pracy; Low-Sygnat sygnalizuje nie skornczone przeliczenia parametru w falowniku

Przykiad dla ,32:Parametr w pracy“ pisanie
parametru poprzez sie¢ :

FO1 brakeRelease (zwolnienie hamulca): tylko,gdy FOO=1 i B20#2. Jezeli warto$¢ zadana przekroczy ustawiong
w tym parametrze wartos$¢, hamulec zostaje zwolniony (przekaznik 2 — zwiera).
Przedziat wartosci w obr./min.: Q ... 300 *

F02 brake set (zadziatanie hamulca): tylko,gdy FOO=1 i B20#2. Jezeli naped zostanie zatrzymany instrukcja ,za-
trzymanie“ lub ,szybkie zatrzymanie®, hamulec zadziata, gdy predkos¢ obrotowa zmniejszy sie ponizej
wartosci ustawionej w tym parametrze (przekaznik 2 - otwiera).

Przedziat wartosci w obr./min.: Q ... 300*

FO3 rel.2 t-on (opdznienie przek.2): tylko,gdy FO0>0. Opdznienie zadziatania przekaznika 2. Moze by¢ taczone z
kazdg z funkgji przekaznika.Przyporzadkowana funkcja musi trwac przynajmniej t-on,aby przekaznik zadziatat.
Przedziat wartosci w s: 0 ... 5,024

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; fmax = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz

. w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odigczona cze$¢ mocy (zwolnienie).
Kursywa wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.
1) patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.
E parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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F04 rel.2 t-off (opdznienie przek.2):tylko,gdy FO0>0. Opdznienie przekaznika 2 przy wylgczeniu. Moze by¢ taczo-

ne z kazdq z funkcji przekaznika.
Przedziat wartosci w s: 0 ... 5,024

FO5

rel.2invert (odwrdcenie): tylko,gdy FO0>0. Umozliwia odwrocenie sygnatdéw przekaznika 2. Odwrécenie nas-
tepuje po wykonaniu funkcji opdzniajacych (FO4/F03). Moze by¢ faczony z kazda z funkcji przekaznika.
Przedziat warto$ci: 0 ...1

FO6

t-brakeRelea (czas otwarcia hamulca): tylko,gdy FOO=1 i B20=2 . Okre$la czas otwarcia hamulca. Czas ten
nalezy dobra¢ o ok.30ms wiekszy jak czas t1 w rozdziale M katalogu STOBER- MGS. Przy wiaczeniu
.enable”lub zdjeciu sygnatu z wejscia ,zatrzymanie“ / “szybkie zatrzymanie“ naped ruszy z opdznieniem
ustawionym w FO06. Patrz takze B25.

Przedziat wartosci w s: 0 ... 5,024

FO7

t-brakeSet (czas zamknigcia hamulca): tylko,gdy FOO=1 i B20=2). Okresla czas zamkniecia hamulca. War-
tos¢ FO7 nalezy dobra¢ o ok.30ms wiekszg jak czas t1 (Katalog MGS). Przy zdjeciu ,enable” i podaniu
sygnatu ,zatrzymanie“ / “szybkie zatrzymanie® naped pozostaje jeszcze przez czas FO07 sterowalny.
Przedziat wartosci w s: 0 ... 5,024

F10

Rel.1-funct.(funkcje przekaznika 1): przekaznik 1 jest zwarty,gdy przetwornica jest gotowa do pracy. Otwarciem

przekaznika mozna nastepujgco sterowac : (wskazanie stanu przekaznika - parametr E17)

0: fault (zaktocenie); przekaznik otwiera,gdy wystapi zaktocenie.

1: fault&warning (zaktdcenie lub ostrzezenie); przekaznik otwiera,gdy wystapi zaktdcenie lub ostrzezenie.

2: ft&wrn&message (zakitdcenie,ostrzezenie lub meldunek); przekaznik otwiera,gdy wystapi zaktécenie,ostrze-
zenie lub meldunek. Jezeli aktywne jest auto-kasowanie(A32=1), otwarcie przekaznika nastgpi dopiero po
zakonczeniu wszystkich prob auto-kasowania.

F20e

AE2-function (funkcja wejscia analogowego 2):

0: inactive (nieaktywny);

1: additional RV (dodatkowa WZ); dodatkowe wejscie WZ,niezalezne od wybranego wejscia sterujacego i do-
dajace sie do aktualnej WZ (A30). 100 % wysterowania AE2 odpowiada 100 Hz (3000 obr./min. silnika 4-bie-
gunowego). Mozliwos¢ skalowania przy pomocy parametrow F21 i F22.

2: torque-limit (ograniczenie momentu);dodatkowe ograniczenie momentu.10V = znamionowy moment silnika.
Aktywne ograniczenie stanowi minimum z M-max1(C03),M-max 2 (C04) i sygnatu na wejsciu AE2.

3: power-limit (ograniczenie mocy); zewnetrzne ograniczenie mocy,przy czym 10 V = moc znamionowa silnika.

4: RV-factor (wspotczynnik WZ); WZ z wejscia AE1 korygowana jest przez ten wspoétczynnik (10 V =100 %).

5: override; skuteczny tylko w pozycjonowaniu (C60=2). Aktualna predko$¢ moze zosta¢ w czasie jazdy zmie-
nina. 0 V = zatrzymanie! 10 V = zaprogramowana predkos¢, gdy F22=100 %.

6: posi.offset (offset-pozycja);skuteczny tylko w pozycjonowaniu (C60=2).Do aktualnej pozycji dodawany jest
offset zalezny od napiecia na we.AE2. Zalezno$¢ droga/napiecie okreslona jest w parametrze 170.

7:wind.diameter (Srednica zwijania); tylko,gdy G10=1 (zwijanie aktywne).

8: M-rot.magnet (moment-pole obrotowe); sterowanie momentu przy pracy z polem obrotowym.Sterowanie U/f
(B20=0).Pred.obr. okreslona jest przez statg WZ.Przy pomocy F20=8 mozliwa jest regulacja napiecia silnika.
(AE2). Poniewaz moment obrotowy zalezny jest od kwadratu napiecia silnika, regulacja nastepuje z pier-
wiastkiem sygnatu z AE2.

9:n-max ograniczenie max. predkosci silnika poprzez napiecie analogowe

10: WZ ; WZ do podania predkosci obrotéw silnika lub momentu( ustawienie fabryczne 10:WZ)

11: PID-Referenz ; drugie wejscie regulatora PID.Uchyb regulacji moze zasta¢ zrealizowany poprzez dwa

wejscia analogowe , patrz schemat blokowy cz. 11.1
12: zwijanie-rolka ster. ; aktywny poprzez parametr (G10>0) . W przypadku jesli Srednica bedzie wyliczona w
catkowaniu odchylenia rolki
13: synchron-offset : aktywny w synchronizacji par. (G20>0) . Aktualna pozycja slavu moze zosta¢
przesunieta poprzez napiecie analogowe . Stosunek kat/napiecie jest ustawiane w par. G38. patrz schemat
blokowy cz. 18

14: synchron-WZzZ : Wysterowanie wstepne wartosci zadanej w synchronizacji kagtowej( G20>0) poprzez
napiecie analogowe. Warto$¢ zadana w Slavie jest ta sama jak w masterze, dynamiczne przesunigecie
katowe w trakcie przaspieszenia jest zredukowane .

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; fmax = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz
w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odigczona cze$¢ mocy (zwolnienie).

Kursywa wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.

1)

B
38

patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.

parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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13. Opis parametrow

F.. Zaciski
Nr.par. Opis
F21 AE2-offset (offset AE2): korekcja offsetu na wejsciu analogowym AE2. Zmostkowa¢ zaciski X1.A i X1.B. W

parametrze E11 odczyta¢ poziom na AE2i z przeciwnym znakiem ustawi¢ w F21 (np. E11 wskazuje 1,3 %,
nastawa w F21 wynosi -1,3 %).

Przedziat wartosci w %:-100 ... 0 ... 100

F22

AE2-gain (wspofczynnik AE2): sygnat na we.AE2 sumowany jest z sygnatem offset AE2 (F21) i nastepnie
mnozony przez ten wspoétczynnik. Zaleznie od nastawy F20 dla F22 wynikajg ponizsze skalowania:

F20=1 0 10V = F22 - 3000 obr./min.

F20=2 0 10 V = F22 - znamionowy moment silnika
F20=3 0 10V = F22 - znamionowa moc silnika
F20=4 0 10V = F22 - mnozenie przez 1,0

F20=5 [0 10V = F22 - zaprogramowana predkosé
F20=6 0 10V =F22 -drogaw 170

F20=7 O 10V = F22 - (Dmax - Dmin), patrz cz. 11.2.1 *W silnikach 4-polowych znaczy
F20=8 0 10 V = F22 - znamionowe napiecie silnika #\On%ﬁ ﬁgggaoclﬁ/{)?égfr:ézv
F20= 90 10V =F22-100 Hz (3000 Upm)* nalezy predkosé wyliczyé:
F20=10 [0 10V = F22 - 100% Wejscie wykresu WZ

F20=11 0 10V =F22 - 100% B10=2 - 100Hz=60000br
F20=12 0 10V = F22 - 100% dla G11=2 B10=6 — 100Hz=20000br
F20=13 [0 10V =F22 - G38

F20=14 0 10 V = F22 - 100 Hz (3000 Upm)*

Przyktad: przy F20=1i F22=50 % dla 10 V wynika warto$¢ 1500 obr./min.
Uwaga: wyzsze wzmocnienia sg mozliwe po dotaczeniu regulatora PID (G00=1).
Przedziat wartosci w %:-400 ... 100 ... 400

F23

AE2-lowpass (filtr dolnoprzepustowy): stata czasowa; parametr przydatny w uktadach regulujacych z wykorzy-
staniem AE2 (z lub bez regulatora PID), w celu unikniecia wzbudzen w zakresie wysokich czestotliwosci.
Uwaga: wysokie wartosci parametru powodujg niestabilno$¢ uktadu regulujgcego!

Przedziat wartosci w ms: 0 ... 10000

F24

AE2-offset2 (offset2 AE2): dodatkowy offset po korekcji z F22. Zastosowanie np. gdy WZ na AE2 powinna
by¢ skorygowana o wartos¢ 95 % do 105 %.
Przedziat wartosci w %: -400 ... 0 ... 400

F25

Funkcja AE1: patrz F20 Funkcja AE2. Uwaga: Parametr F25 i F20 nie moga by¢ réwne F25#F20.
Przedziat warto$ci : 0 ... 10 ... 14

F26

AE1-Offset: poréwnaj. F21
Przedziat wartosci w %: -400 ... 0 ... 400

F27

AE1-wspotcz: poréwnaj. F22
Przedziat wartosci w %: -400 ... 100 ... 400

F30

BE-Logik:sprzezenie wejs¢ binarnych poprzez UND-lub LUB-element:
0: ODER;( LUB)
1: UND; (UND)

F31e

BE1-function (funkcja BE1): we.binarne BE1 ... BE5 moga by¢ dowolnie programowane. Funkcje O - 13 oraz
od 16 sg identyczne dla wszystkich wejsc. Jezeli ta sama funkcja zostanie zaprogramowana dla kilku wejs¢,
sg one sprzezone poprzez OR(takze 7:addit. enable).Parametry F51 ... F55 umozliwiajg odwrécenie sygnatow.
0: inactive (nieaktywny);

1: RV-select 0 (selektor0-W2Z); wybér statych WZ/zestawdw ramp. Sygnatom wej$¢ binarnych przyporzadkowa-

ne zostaja, poprzez selektor, stata WZ/zestaw ramp (D10 ... D72).

2: RV-select 1 (selektorl-WZz); dto

3: RV-select 2 (selektor2-WZz); dto

4: motorpoti up (pot.motor.+); gdy D90=1 dwa we.binarne moga symulowa¢ potencjometr motoryczny.W tym

celu jedno we. musi by¢ zaprogramowane na 4:motorpoti up drugie na 5:motorpoti dwn. Patrz takze D90.

5: motorpoti dwn (pot.motor.-); dto

6: dirOfRotat (kierunek obrotéw); zanegowanie aktualnej warto$ci zadane;.

7: addit.enable (dodatkowe “enable”); we.binarne przejmuje funkcje ,enable”, tzn. kasowanie zakidcenia
jest takze mozliwe poprzez to wejscie. W celu uruchomienia napedu na wejscie “enable” (X1.9) i na do-
datkowe wejscie binarne (“enable”) musi zosta¢ podany sygnat “1”.

: halt (zatrzymanie); przy sygnale “1” na tym wejsciu,warto$¢ zadana zostanie zignorowana i naped zatrzyma-
ny z wybrang rampa hamowania:
analogowa wartos¢ zadana/potencjometr motoryczny: rampa hamowania (D01).

100

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; fmax = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz
w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odigczona cze$¢ mocy (zwolnienie).

Kursywa wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.

1)

patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.

parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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13. Opis parametrow

F.. Zaciski

Nr.par.

Opis

stata warto$¢ zadana: przyporzgdkowana jej rampa hamowania (D12 ... D72).

9: quick stop (szybkie zatrzymanie); przy zmianie “0">"1" naped zostanie zatrzymany z wybrang rampg (D81)
Do uruchomienia “szybkiego zatrzymania” wystarczy podanie krétkiego (=4 ms) impulsu na to
wejscie. Przerwanie “szybkiego zatrzymania” nie jest mozliwe, poréwnaj takze F38.

10:torque select (wybor momentu); przetaczanie miedzy warto$ciami ograniczenia momentu: M-max 1 (C03)
i M-max 2 (C04). Sygnat “0” = M-max 1, sygnat “1” = M-max 2.

11: paraSet-select (wybor zestawu); mozliwy jest poprzez we. binarne tylko,gdy A41=0. W tym celu to we.bin.
musi w obu zestawach zosta¢ nastawione na 11.Sygnat “0” = zestaw parametréw 1, sygnat “1” = zestaw pa-
rametrow 2. Jezeli A34=0(Autostart=nieaktywny),wybrany zestaw jest aktywny dopiero po zdjeciu

“enable”.

12: ext.fault (zaktdcenie zew.); mozliwos¢ sygnalizowania zaktocenia innych urzgdzen. Przetwornica reaguje na
narastajgce zbocze na wejsciu i przechodzi w stan 44:ext.fault. Jezeli wiecej wejs¢ zaprogramowanych jest
na tg funkcje, reakcja nastgpi wylgcznie wowczas, gdy tylko na jednym wejsciu podany jest sygnat “1”,a na
wszystkich pozostatych “0”.

13: faultReset (kasowanie); mozliwo$¢ kasowania zaktdcenia narastajagcym zboczem, jezeli przyczyna zakioce-
nia juz nie wystepuje. Jezeli wiecej wejs¢ zaprogramowanych jest na tg funkcje, reakcja nastapi wytgcznie
wowczas, gdy tylko na jednym wejsciu podany jest sygnat “1”,a na wszystkich pozostatych “0”.

14:ccw V3.2 (kierunek obr.); zaprogramowanie F31=14 i F32=14 umozliwia symulacje zmiany kierunku obr.

w przetwornicach z wczesniejsza wersjg software (V 3.2).
BE1 BE2 Funkcja

0 0 szybkie zatrzymanie (gdy F38 # 0) lub zatrzymanie (F38=0)
0 1 naprzéd

1 0 wstecz

1 1 zatrzymanie

Powyzsze funkcje: kierunek obr., zatrzymanie, szybkie zatrzymanie nie mogg by$ zaprogramowane
na innych wejsciach.

16:posi.step (nastepna pozycja);uruchomienie bez przerywania aktualnego pozycjonowania. Stuzy do reczne-
go uruchomienia nastepnego programu jazdy przy sprzezeniu programow (porownaj J17=0).

17:tip+ (recznie+); sterowanie reczne-dodatni kierunek.”Zatrzymanie” musi by¢ aktywne (predkos¢ patrz 112).

18:tip- (recznie-); sterowanie reczne-ujemny kierunek.”Zatrzymanie” musi by¢ aktywne (predkos¢ patrz 112).

19: posi.start (start pozycja);uruchomienie,ewent. pozycjonowanie zostanie przerwane i nastapi jazda na nowg
pozycje (ptynna zmiana). Wybdr programu jazdy poprzez we.binarne (selektor WZ) lub J02.

20: posi.stop (pozycja stop);przy sprzezeniu programéw-aktualny program zostanie przerwany,przej$cie do na-
stepnego programu.Uwaga:w programie tym moze by¢ okreslona np: droga hamowania. Przy programowa-
niu tej funkcji nalezy uwzgledni¢ specyfike programu jazdy, por. J17=3:posi.stop,w przeciwnym razie naped
nie reaguje na ten sygnall Zaprogramowanie funkcji na BE3 zapewnia najwyzszg powtarzalnos¢ (nie wyste-
puje op6znienie czasowe).

21:stop+ (wyt.koncowy+); sygnat z wytgcznika koncowego w dodatnim kierunku.

22: stop- (wyhl.koncowy-); sygnat z wytgcznika koncowego w ujemnym kierunku.

23:ref.input (we. referowanie); sygnat ze stycznika referowania (130=0).

24:start ref. (start referowanie); narastajace zbocze uruchamia referowanie, patrz takze 137=0.

25:teach-in ; narastajgce zbocze powoduje przejecie rzeczywistej pozycji jako pozycji koncowe;j
aktualnego programu jazdy. Po zakonczeniu automatyczne zapamietanie wszystkich parametrow
(jak przy A00=1).

26:disable PID (blokada PID); regulator PID na AE2 zostanie zablokowany, integrator wyzerowany.

27:syncFreeRun (wolny bieg); odtaczenie sygnatu synchronizujgcego, naped moze by¢ sterowany poprzez
np. wejscie AE1.

28:syncReset ; ré6znica katowa w sterowaniu synchronicznym zostaje wyzerowana.

29:wind.setD-Ini (Srednica poczatkowa);

30: inaktiv

31:inaktiv

32:0pen brake ( otwieranie hamulca) manualne otwieranie hamulca poprzez wejscie binarne

F32e BE2-function (funkcja BE2); 0 - 13 i od 16 patrz F31,
14:cw V3.2 (kierunek obr.);
Przedziat wartosci: 0 ...6 ... 32

F33e BE3-function (funkcja BE3); 0 - 13 i od 16 patrz F31,

14: encoderSig0 ( $lad 0); tylko,gdy B20=2. “Slad zerowy” (jeden impuls na obrét ) zataczonego impulsatora.
Podtaczenie tego sygnatu nie jest konieczne przy sterowaniu wektorowym z kontrolg obrotow.

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; fmax = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz
w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odigczona cze$¢ mocy (zwolnienie).

Kursywa wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.

1)

B
40

patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.

parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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13. Opis parametrow

F.. Zaciski 2
Nr.par. Opis
Przedziat wartosci: 0 ...1 ... 32
F34e BEA4-function: 0 - 13 i od 16 patrz F31, ) v
14:encoderSigA ( $lad A); tylko,gdy B20=2. “Slad A” zatgczonego impulsatora.
Podtaczenie tego sygnatu jest niezbedne w sterowaniu wektorowym z kontrolg obrotow.
Przedziat wartosci: 0 ...2 ... 32
F35e BES5-function: 0 - 13 i od 16 patrz F31, v
14:frequency-RV (czestotliwosciowa WZ); przetwornica pracuje z czestotliwosciowg WZ, patrz przytacza str. 4.
We.analogowe 1 (X1.2-4) jest nieczynne. 100 Hz odpowiada wysterowaniu 0% warto$ci zadanej. 100%
wysterowania odpowiada warto$¢ maksymalnej czestotliwosci nastawiona w F37. Dla statej wartosci
zadanej obowigzuje charakterystyka wartosci zadanej (DO2 ... DO5) oraz zestaw ramp (D10/D11).
15: encoderSigB ( $lad B); tylko,gdy B20=2. “Slad B” zataczonego impulsatora.
Podtaczenie tego sygnatu jest niezbedne w sterowaniu wektorowym z kontrolg obrotow.
Przedziat wartosci: 0 ... 32
F36e BE-incre (impulsator); przy podtaczeniu impulsatora na wejscia binarne BE4 i BE5, w para-metrze tym |V
musi zosta¢ zaprogramowana liczba impulséw na jeden obrét. Przy zewn. impulsatorach patrz F49
Przedziat wartosci w 1/obr.: 30 ... 1024 ... 4096
F37e fmax freq-RV (czestot.max.-WZ); tylko, gdy wejsciu binarnemu BE5 przyporzadkowana jest funkcja F35=14. |V
Maksymalna, dopuszczalna czestotliwos¢ odpowiadajgca 100 % wysterowania wartosci zadane;.
Minimalna czestotliwos¢ 100 Hz odpowiada wysterowaniu 0 %.
Przedziat wartosci w kHz: 3 ... 51,2
F38 quick stop (szybkie zatrzymanie); tylko,gdy C60#2. F38 steruje automatycznym uruchomieniem “szybkiego v
zatrzymania” przy wystapieniu okreslonych stanéw pracy (hamowanie z rampg D81).
0: inactive (nieaktywny); uruchomienie mozliwe tylko przy pomocy funkcji we. binarnego 9:quick stop.
1: enable&cw/ccw (“enable”/kierunek); istotny przy zmianie kierunku poprzez we.binarne BE1 i BE2. “Szyb-
kie zatrzymanie zostanie uruchomione,gdy BE1="0" i BE2="0" lub przy zdjeciu “enable” (réwniez dodat-
kowe “enable” poprzez BE czy tez parametr D0O7).
2: fault&enable (zakidcenie/’enable”);poza funkcjg BE 9:quick stop rowniez zdjecie “enable” oraz wysta-
pienie “niegroznego” zakidcenia jak np.46:low voltage powoduje uruchomienie “szybkiego zatrzymania”.
W pozycjonowaniu (C60=2) uruchomienie “szybkiego zatrzymania” nastepuje zawsze poprzez F38=2.
F40 anaOutp-func (funkcja wyj$cia analogowego); poziom sygnatu na zaciskach X1.5-1.6 wyjscia wynosi +10 |V
V. Rozdzielczo$¢ wynosi 19,5 mV, okres prébkownia 4 ms.
0: inactive (nieaktywny);
1: EOO I-motor (prad silnika); wskazanie pradu silnika, 10 V=prad znamionowy przetwornicy,unipolar
2: E01 P-motor (moc silnika); wskazanie mocy skutecznej silnika, 10 V=moc znamionowa silnika (B11),bipolar
3: E02 M-motor (moment silnika); wskazanie momentu silnika, 10 V=moment znamionowy silnika ,bipolar
4: EO8 n-motor (pred.obr.); wskazanie predkosci obrotowej, 10 V=n-max (C01) ,bipolar
5: G19 D-act. ($rednica); wskazanie srednicy (zwijanie), 10 V=Dmax (G13),
6: WickZuglst;wydanie akt.sity ciggniecia przy zwijaniu. F-zug=(M-ist/M0)-(D-Max/D-ist) 100%
7: +10V;stata warto$¢ n.p zasilanie potencjometra.
8: -10V; stata wartos¢ n.p zasilanie potencjometra.
9: WickzZugSoll; (G10=2).WZ-sity przy zwijaniu na granicy pradowej ( G10=2)
10: Motorpoti-war.rzecz; 10 V = n-Max (C01), unipolar
11: EO7 n-NachRampe; 10 V = n-Max (C01), bipolar
F41 anaOutp-off (offset wy.analog.); offset wyjscia analogowego X1.5 -1.6. v
Przedziat wartosci w %: -400 ... 100 ... 400
F42 AnaOutpl-gain (wspotczynnik); wartosé wyjsciowa F40 skorygowana przez F41 zostanie pomnozona przez |V
wspotczynnik F42. Przyktad: F40=1i F42=50 %, powoduje, ze 5 V na wyjsciu analogowym odpowiada
pradowi znamionowemu przetwornicy.
Przedziat wartosci w %: -400 ... 100 ... 400
F43 Analogout.1-wart.bezwzgl:Wyjscie analogowe jest wielkoscig bezwzgledna. v
0: inaktiv;(nieaktywny)
1: aktiv;(aktywny)
F49 BE-wspétczynnik przetozenia:Przeliczenie zewn.impulsatora na watek silnika: F49=liczba obrotow watka v

silnika /liczba obrotéw impulsatora. Jezeli wynik jest wigkszy jak liczba 32,767 , liczba impulséw w par. F36
musi zosta¢ podzielona (n.p. 2). Wynik powyzszej formuty bedzie w par. F49 wpisany. Patrz cz.. 9.6 i 10.11.2.
Przedziat warto$ci: 0 ... 1 ... 32,767

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; fmax = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz
w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odigczona cze$¢ mocy (zwolnienie).

Kursywa wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.

1)

patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.

parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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13. Opis parametrow

F.. Zaciski 2

Nr.par. Opis

F51 BE1-invers do BE5-invers v

""" ] 0: inaktiv;(bez zanegowania.)

F55e 1: aktiv;Wejscia sa zanegowane. Wykorzystanie przy sygnatach HALT (stop) lub wytacznik koncowy.

F60e BE6-function (funkcja BE6): dodatkowe wejscia, dostepne tylko z kartg opcjonalng. Mozliwos$ci programowania |V
odpowiadajg tym w parametrze F31 (wyjatek: F60=14:inactive).
Przedziat wartosci: Q ... 32

F61e BE7-function (funkcja BE7): patrz F60. v
Przedziat wartosci: Q ... 32

F62e BE8-function (funkcja BE8): patrz F60. v
Przedziat wartosci: 0 ... 32

F63e BE9-function (funkcja BE9): patrz F60. v
Przedziat wartosci: O ... 32

F64e BE10-function (funkcja BE10): patrz F60. v
Przedziat wartosci: 0 ... 32

F65e BE11-function (funkcja BE11): patrz F60. BE11 do BE14 mozliwo$¢ wykorzystania tylko z platyng ASI-4000 |V
Przedziat wartosci: 0 ... 32

F66e BE12-function (funkcja BE12): patrz F60. v
Przedziat wartosci: 0 ... 32

F67e BE13-function (funkcja BE13): patrz F60. v
Przedziat wartosci: Q ... 32

F68e BE14-function (funkcja BE14): patrz F60. v
Przedziat wartosci: 0 ... 32

F70 BE6-invers — BE10-invers (zanegowanie we.binarnych BE6-BE10): por. F51 ... F55 (tylko z kartg opgjonalng) |V

" | 0:inactive (nieaktywny); negowanie nie nastepuje.

F74 | 1: active (aktywny); wejscie zanegowane.

F80 BA1-function (funkcja BA1): funkcja wyjscia binarnego 1 na karcie opcjonalnej. Vv
0: inactive (nieaktywny);
2 do 32: programowanie jak w parametrze FOO .

F81 rel. 2-funct. (funkcje przekaznika 2): programowanie jak w parametrze FOO. v
Przedziat warto$ci: Q ... 32

F82 BA3-function (funkcja BA3): funkcja wyjscia binarnego 3 na karcie opcjonalnej. Programowanie jak w v
parametrze FOO
Przedziat wartosci: 1 ... 32

F83 BA4-function (funkcja BA4):. Programowanie jak w parametrze FOO v
Przedziat warto$ci: 1 ... 32

F84 BAS5-function (funkcja BA5):. Programowanie jak w parametrze FOO v
Przedziat wartos$ci: 1 ... 32

G.. Technologia 2

Nr.par. Opis

GO0Oe PID-control (regulator PID): aktywowanie regulatora PID na wejsciu analogowym AE2, poréwnaj cz. 11.1 v
0: inactive (nieaktywny);
1: active (aktywny);

GO01 PID- Kp: tylko,gdy GOO=1. Wzmocnienie cztonu proporcjonalnego. Catkowite wzmocnienie ukfadu regulacji za- |V
lezy, poza GO1, rowniez od wartosci F22.
Przedziat wartosci: 0 ... 0,3 ... 100

G02 PID- Ki: tylko,gdy GO0=1. Wzmocnienie cztonu catkujacego w 1/s. Przyktad: przy G02=0,2-1/s wartos¢ statego | v
sygnatu wejsciowego zwieksza sie w ciggu sekundy o 20 %.
Przedziat wartosci w 1/s:0 ... 10

GO03 PID- Kd: tylko,gdy G0O0=1. Wzmocnienie cztonu rézniczkujgcego w ms. v
Przedziat wartosci w ms: 0 ... 1000

G04 PID limit: tylko,gdy GO0=1. Ograniczenie warto$ci nastaw. Skalowanie patrz F22. Poprzez G04 i GO5 mogg |V

zostaé podane niesymetryczne granice.
Przedziat wartosci w %: 0 ... 400

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; fmax = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz

w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odigczona cze$¢ mocy (zwolnienie).

Kursywa wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.

1)

B
42

patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.

parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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13. Opis parametrow

G.. Technologia

Nr.par.

Opis

GO05

PID limit 2: patrz G04
Przedziat wartosci w %: -400 ... 400

GO06

PID-Regulator Kp2: Wzmocnienie cztonu proporcjonalnego regulatora PID. Réwnolegle do |- i D-cztonu.
Przedziat wartosci:0...1...10

G10-

winder (zwijanie): aktywowanie funkcji zwijania (sterowanie pred.obr. zaleznie od $rednicy)

0: inactive (nieaktywny);

1: n mode; regulacja pred.obr. odpowiednio do n~1/D, ograniczenie momentu M.max pozostaje niezmienne.
2: M-Max mode; max. moment redukowany jest odpowiednio do Drzecz/Dmax.

G1l1

diameter ($rednica): tylko,gdy G10=1. Okresla sposdb ustalania wartosci $rednicy.

0: AE2-measure (pomiar na AE2); czujnik 0-10 V podtaczony na wejscie AE2.

1: n-line/n-motor; regulacja z ramieniem kompensujacym. Wartos¢ srednicy wyliczana jest ze stosunku pred.
liniowej do pred.obr. silnika. Predkosc liniowa (warto$¢ zadana) odnosi sie zawsze do pustej szpuli
(najmniejsza $rednica).

2: direct tension(rolka sterujgca), wyliczenie $rednicy poprzez zalezno$¢ E122

G12

winder D-min (min.érednica); tylko,gdy G10=1. Srednica pustej szpuli.
Przedziat wartosci w mm: 10 ... 3000

G13

winder D-max (max.érednica); tylko,gdy G10=1. Srednica petnej szpuli.
Przedziat wartosci w mm: 10 ... 100 ... 3000

G14

winder D-ini ($rednica poczatkowa): tylko,gdy G10=1. Srednica poczatkowa, musi byé nastawiona przy
pomocy funkcji wejscia binarnego 29:wind.setD-ini (F31 ... F35).
Przedziat wartosci w mm: 10 ... 3000

G15

overdrive RV (przesterowanie WZ): tylko,gdy G10=1. Przy zwijaniu z regulacja momentu (G10=2), warto$¢
G15 sumowana jest z wartoscig zadang, po to aby zadziatato ograniczenie momentu i zwijany materiat
pozostawat napiety.

Przedziat wartosci w Upm:-12000 ... 0 ... 12000

G16

srednica.-liczona rampa: tylko, gdy G10>0.Predkos$¢ catkowania w liczeniu $rednicy.
G11=0: bez funkciji.

G11=1: ograniczenie predkosci catkowania dla G19.

G1l1=2:rampa, z ktérg Srednica bedzie zmieniana jezeli -5% < E122 < +5%.
Przedziat wartosci w mm/s: 0 ... 10 ... 100

G17

spadek ciagu: talko gdy G10>0.Redukcja ciagu z powiekszajacq sie Srednica.
Przy najmniejszej srednicy 100% ciagu.

Przy najwiekszej srednicy D-max liniowy spadek ciagu (100%-G17)

Przedziat wartosci w %: 0 ... 100

D-Min

G19

winder D-act (rzeczywista $rednica): tylko,gdy G10=1. Wskazanie aktualnej warto$ci $rednicy.

G20-

electr.gear (sprzezenie): aktywowanie funkcji “elektrycznej skrzyni biegéw"/synchronizacji (cz. 12).

0: inactive (nieaktywny);

1: speed sync. (synchronizacja pred. obr.);

2: angel sync. (synchronizacja katowa);

3: angel memory. (pamigc¢ kata) jak G20=2 . W kazdym wytaczeniu enable odchytka katowa jest podana w
pamiec¢. Odchytka ta zostanie w pamieci w wytgczeniu i wigczeniu zasilania.

G21

speed master (pred.obr.master): tylko,gdy G20=1. Predkos$¢ obrotowg slave okresla zaleznosc:
nslave=G22/G21-nmaster. Liczby impulséw nastawiane sgw F36 i H22. Nastawy G21=1i G22=2 oznaczaja,
ze predkos¢ slave jest dwukrotnie wyzsza od predkosci master. Zaleca sie jednakowy dobor nastaw w F36 i
H22 lub dobdr jako potegi 2 (np. 5121 1024). W przeciwnym razie nastepuje zawezenie przedziatu wartosci
G21i G22 zgodnie z zaleznoscig G21:Ink_Master-4<232 oraz G22:-Ink_Slave-4<232,

Przedziat wartosci: 1 ... 2147483647

G22

speed slave (pred.obr.slave): tylko,gdy G20=1. Patrz G21. Przy stosunku predkosci 1:1 nalezy nastawi¢
G21=G22=1. Kierunek obrotéw slave moze by¢ w D92 odwrdcony.
Przedziat wartosci: 1 ... 2147483647

G23

Kp synchron. (Kp-synchronizacja): tylko,gdy G20=1. Wzmocnienie regulatora katowego w 1/s. Typowe wartos-
ci wynoszg 10...60. Nastawa G23=0 aktywuje synchronizacje obrotow. W tym przypadku slave np. po zabloko-
waniu nie bedzie probowat “dogoni¢” master, a jedynie utrzymywat , w ramach okna +G24, stosunek predkosci
obrotowych. Przy nastawach G23=0 i G24=0 master stanowi jedynie zroédio wartosci zadanej, nastawiona
zaleznos¢ G22/G21 nie jest utrzymywana z matematyczng doktadnoscia, poréwnaj cz. 12.5.

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; fmax = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz
w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odigczona cze$¢ mocy (zwolnienie).

Kursywa wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.

1)

patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.

parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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G.. Technologia

Nr.par. Opis
Przedziat wartosci w 1/s:0...30 ... 10

G24 max.syncDiff (max.uchyb): tylko,gdy G20=1. Maksymalna odchytka katowa miedzy master i slave (uchyb).
Przekroczenie tej warto$ci powoduje wygenerowanie meldunku (por. FOO wzgl. F80=12:sync.diff.), ale nie wy-
stapi zaktocenie. Poprzez odpowiednie okablowanie i zaprogramowanie funkcji wejscia na 12:ext.fault
(F31 ... F35) mozliwe jest “spowodowanie” zakidcenia.
Przedziat wartosci w °: 0 ... 3600 ... 30000

G25 syncReset (kasowanie uchybu): tylko,gdy G20=1. Okresla warunki kasowania uchybu:
0: with BE (wejscie BE); kasowanie jest tylko za pomocg funkcji BE 28:syncReset mozliwe (zawsze).
1: enable&BE (“enable” i BE); takze przy zdjeciu “enable” jak i “zatrzymania” i "szybkiego zatrzymania”.
2: freeRun&BE(wolny bieg i BE); tylko poprzez funkcje BE 27:syncFreeRun i 28:syncReset.
3: ena&FreeRn&BE; “enable”,”wolny bieg” oraz funkcje BE umozliwiajg kasowanie.
Przy wiaczeniu urzadzenia uchyb jest zawsze ustawiany na zero(wyjatek: G20=3. Kasowanie tylko w
przypadku jezeli uchyb katowy w pamieci jest mniejszy jak 5 stopni.)

G26 n-corr. max. : tylko,gdy G20=1.0Ograniczenie wartosci wyjscia regulatora katowego.Uzyteczny,gdy konieczne
jest zniwelowanie duzych réznic katowych,np. po wiaczeniu “wolnego biegu”.
Przedziat wartosci w Upm: O ... 3000 ... 12000

G27 WZ -encoder: Tylko,gdy G20>0.Sygnaty dochodzace z mastera.
0: BE-Encoder; Sygnaty mastera na wejsciach binarnych.
1: X20; Sygnaty mastera poprzez ztgcze X20 .

G28 n-Master: Tylko,gdy GZO>0.KontroIan uruchomieniu. Obroty predkosci WZ-encoder G27.
Przedziat wartosci w Upm: £ 12000

G29 sync.diff (uchyb): tylko,gdy G20=1. Wskazanie aktualnego uchybu w stopniach, odniesione do silnika slave.
Przedziat wartosci w °:-32767 ... Q ... 32767

G30 n-wysterowanie wstepne:Wysterowanie wstepne obrotéw silnika w synchronizacji. Przy G30=100% pracuje
slave w statych obrotach bez uchybu. Przy dynamicznej pracy, par. G30 musi zosta¢ zredukowany(50 ...
80%),lub slave drga.
Przedziat wartosci w %:0 ... 80 ... 100

G31 Kierunek referowania slave: tylko,gdy G20>0.Poczatkowy kierunek w szukaniu punktu referenzyjnego. W
jezdzie jest szukana el. krzyfka, poréwnaj 130=0:Ref.Schalter w pozycjonowaniu i przykfady w czesci. 10.6. W
punkcie referencyjnym uchyb jest kasowany. Inne mozliwosci kasowania uchybu poprzez sygnat BE
,28:Synchron Reset" lub automatycznie Par. G25.
0: positiv;(kierunek pozytywny)
1: negativ;(kierunek negatywny)

G32 Ref.fast,(refer.szybkie) tylko,gcgy GZO>O.P( Perkoé(:Pw pierwszej fazie referowania).
Przedziat warto$ci w Upm: 0" ... 1000 _ ... 12000

G33 Ref.Slow: (refer.powoli) tyIko,gde GZO>PO. (PerkoPs'é w fazie koncowej)
Przedziat wartosci w Upm: 0" ... 300 " ... 12000

G35 Ref.encoderSig0: tylko,gdy G20>0.Referowanie na impuls zerowy impulsatora. Nie stosowa¢ w
nieograniczonym zakresie pracy,w przetozeniu z nieparzystg liczba.
0: inaktiv;(nieaktywne)
1: aktiv;(aktywne)

G38 Synchron-Offset: tylko,gdy G20>0. Do aktualnej pozycji slave moze zosta¢ dodana poprzez wejscie
analogowe 0-10V skoregowana pozycja.. 10 V znaczg w par. G38 podany kat.
Przedziat wartosci w °:-214748364,8 ... 0 ... 214748364,7

G40 Tarcie statyczne : tylko,gdy G10>0.Kompenzacja statycznych tar¢ zaleznych od predkosci. Wartos¢
przeliczona ny watek silnika
Przedziat wartosci w Nm: Q ... 327,67

G41 Dynamiczny moment tarcia: tylko,gdy G10>0. Kompenzacja proporcjonalnego tarcia. tarcie
Warto$¢ pszeliczona na watek silnika przy 1000 obr/min.
Przedziat wartosci w Nm/1000Upm: O ... 327,67 © G4l

G42 T-Dyn : tylko,gdy G10>0. Monent przaspieszenia/dynamiczna kompenzacja hamowania . W tym uktadzie jest

ustawiany par. C30 bezwtadnos¢ obcigzenia zewn./silnik przy petnej rolce(D-Max). Czes¢ przyspieszenia jest
wyliczana poprzez rézniczkowanie obrotéw silnika. G42 podaje stata czasowa.
Przedziat wartosci w ms: 0 ... 50 ... 10000

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; fmax = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz
w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odigczona cze$¢ mocy (zwolnienie).

Kursywa wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.

1)

B
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patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.

parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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H.. Encoder 2
Nr.par.. | Opis
Funkcja X20: v
H200 | naktiv: (nieaktywny)
1: inaktiv;(nieaktywny) (jednakowa funkcja jak H20=2,tylko bez kontroli przerwania przewodow).
2: Encoder In;(wejscie impulsatora) Potaczenie sygnatéw impulsatora,kontrola przerwania przewodow aktywna.
3: Schrittmotor Eingang;(wejscie sygnatow symulacji silnika krokowego)slad A jest znakiem liczby
(Low=posytywny, High=negatywny), $lad B jest czestotliwoscig (cz. 12.2i 14.1).
4: inaktiv;(nieaktywny)
5: SSI Master; (SSl-sygnaty mastera)podtgczenie impulsatora SSI (imp.bezwzgledny).Wskazdéwka: SSI-
impulsatory moga zosta¢ zastosowane do pozycjonowania i regulacji wektorowej silnika. Pozycja absolutna
jest wyczytywana przy zataczeniu urzgdzenia.
H21 Inkrementy( symulacja impulsatora): w karcie opcjonalnej GB4001. migliglig! v
Stosunek dzielenia sygnatéw wyjsciowych X21. LML
0: 1:1;Sygnat impulsatora nie jest zmieniany. c :=
1. 1:2;czestotliwos¢ dzielona /2. -
2: 1:4;. czestotliwos¢ dzielona /4 ;A j
3: 1:8;. czestotliwosé dzielona /8 -
4: 1:16; czestotliwos¢ dzielona /16. —F —
H22 X20-Inkrementy:ilo$¢ impulséw impulsatora. W zastosowaniu impulsatora SSI mozna zakres rozszerzy¢ v
poprzez par.H22 ,H23 X20-wspoétczynnik przetozenia (cz. 10.11.). H22=1024 ustawienie fabryczne.
Przedziat wartosci w l/obr: 30 ... 1024 ... 4096
H23 X20-wspoétczynnik przetozenia: Pszeliczenie impulsatora zewnetrznego na watek silnika. Formuta: H23=ilos¢. |V
obrotoéw silnika / ilo$¢ obrotdw impulsatora. Jezeli wynik jest wiekszy od 32,767, korektura poprzez par. H22
wspotczynnik(n.p. 2). Wynik formuty wpisa¢ w par. H23.Patrz cz. 9.6 1 10.11.2.
W zastosowaniu impulsatoréow —SSI,wspofczynnik przetozenia bedzie rozszerzany, par. H22 jest ustawiany na
inng liczbe od 1024
Przedziat wartosci:0...1 ... 32,767
H60 SSl-invers: (SSI-negowanie) zmiana znaku liczby w SSl-impulsatorze. v
0: inaktiv;(nieaktywny) krecenie sie watka silnika w kierunku >prawo (strona A —watek silnika)liczy pos.
1: aktiv;(aktywny) krecenie sie watka silnika w kierunku >prawo ,liczy neg.
H61 SSI-Code: code SSl-impulsatorow. STOBER-silniki: ,,0:Gray".patrz. cz. 14.3. v
0: Gray;(grej)
1: binér;(dual)
H62 SSl-dane bit :Ustawienie SSI danych . STOBER-silniki: 25 Bit. patrz. cz. 14.3. v

Przedziat wartosci: 24 ... 25

l.. Pozycjonowanie-maszyna

Nr.par..

| Opis

Dla parametrow z grup I, Ji L nie jest mozliwy wybdr zestawu parametrow (ze wzgledu na ograniczong pojemnos¢ pa-

mieci mozliwe jest tylko jednorazowe programowanie)

100 posi.range (zakres jazdy):

0: limited (ograniczony);fizyczne ograniczenie przez np.ograniczniki. Aktywne sg 150 i I51.

1: unlimited (nieograniczony); jazda bez konca jak np.naped tasmy. Nie ma mechanicznych ogranicznikow
koncowych. Pozycje powtarzaja sie periodycznie co dtugosé obiegu 101, np. przy stole obrotowym po 360°
zaczyna sie znowu przy 0°. Przy pozycjonowaniu absolutnym wybierana jest zawsze najkrotsza droga, chy-
ba ze dopuszczalny jest tylko jeden kierunek ruchu. Jezeli w czasie jazdy uruchomiona zostanie (posi.start)
jazda na nowg pozycje, kierunek ruchu zostaje zachowany . Te wiasciwos¢ okredla sie mianem
“osi obrotowej”.

101 circ. length (dtugosc obiegu): tylko,gdy 100=1. Max. wartos¢ rzeczywistej pozycji,od kto- 360° 0°
rej zaczyna sie znowu liczenie od zera , np. 360 stopni.

Przedziat wartosci w 105: 0 ... 360 ... 31 Bit

102 Posi.-Encoder: (ipulsator pozycjonowanie)Z reguty pozycjonowanie wykorzystuje impulsy Encodera

(102=2)silnika. W zapobieganiu drgan luséw i poslizgu mozna zastosowac¢ drugi zewn. impulsator.

Programowanie patrz cz. 10.11.

0: BE-Encoder; HTL-impulsator na wejsciu binarnym.

1: X20; Impulsator- lub SSl-impulsator na ztagczu X20.

2: MotorEncoder; poprzez B26 wybrany encoder (encoder silnika).

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; fmax = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz
. w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odigczona cze$¢ mocy (zwolnienie).
Kursywa wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.
1) patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.
E parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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I.. Pozycjonowanie-maszyna

Nr.par.. | Opis

103 Optymalizacja kierunku: Tylko, gdy 100=1. Aktywizacja / deaktywizacja automatycznej optimalizacji kierunku
ruchu w stopniu absolutnym (,08 zamknieta®). W réznicy do par.l04>0 w pracy recznej dozwolone sg dwa
kierunki ruchu, patrz. cz. 10.5.2.

0: inaktiv;(nieaktywny)kierunek ruchu jest zalezny od absotutnej wartosci liczby pozycji(n.p. J10) . Wynosi
dtugosé obiegu 101=360°, przy ustawieniu J10=90° i J20= -270° naped ustawia sie w tej samej pozycji 90° .

W drugim przypadku jest kierunek ruchu negatywny.

1: aktiv;(aktywny)pozycje absolutne sg osiagane w najkrotszej drodze.

104 move direct. (kierunek ruchu): tylko,gdy 100=1. Przy osiach bez konca z jednym,mechanicznie dopuszczalnym
kierunkiem ruchu. Préba ruchu w przeciwnym kierunku powoduje meldunek 51:refused. Referowanie odbywa
sie z predkoscig 133, zmiana kierunku nie jest wykonywana.

0: pos.&neg.;obydwa kierunki dopuszczalne.
1: positive ; tylko dodatni kierunek( dopuszczony w pracy recznej) 2:negative ;

105 measUnitSlct (jednostka):wybor jednostki miary nie oznacza doktadnego przeliczania.Zalezno$¢ miedzy nape-
dem i wskazang pozycjg okreslana jest w parametrach 107 i 108.

0: user (dowolna) (109); jednostka (4 znaki) moze by¢ w FDS-Tool okreslona, patrz takze 109.
1: inc (impulsy); impulsy impulsatora.
2: °;stopnie 3:mm; 4:inch (cal);

106 dec.digits (miejsca dziesigtne): ilo$¢ miejsc dziesietnych dla wskazania i podawania warto$ci zadanych po-
zycji, predkosci, przyspieszenia oraz parametru 107 .

Uwaga: zmiana w 106 powoduje przesuniecie punktu dziesietnego, i tym samym zmiany wartosci. Z tego
wzgledu 106 nalezy programowac na poczatku uruchamiania przetwornicy.

Przyktad: przy zmniejszeniu warto$ci 106 z 2 na 1, wartos¢ 12.27 mm zmieni si¢ na 122.7 mm . Przyczyng jest
praca bez btedu zaokraglenia.

Przedziat wartosci:0...2...3

107 way/revNumer (przekfadnia-licznik): uwzglednienie przektadni pomiedzy maszyng i encoderem. Liczba miejsc
dziesietnych zgodnie z 106. Zmiana kierunku pozycjonowania popprzez negatywne wartosci liczby 107.
Przyktad: przy przetozeniu przektadni i=12,43 i drodze okreslonej w stopniach wartos¢ parametru wynosi:
107=360°/12,430br.=28,96°/obr. Doktadno$¢ moze by¢, przy pomocy parametru 108, dowolnie okreslona:
Przyktad: 12,34567 mm/obr. uzyskuje sie poprzez nastawy: 107=12345,67 i 108=1000.

Przedziat wartosci w 105:1 ... 360 ... 31 Bit

108 way/revDenom (przektadnia-mianownik): licznik 107 jest przez mianownik 108 podzielony. W ten sposéb mozli-
we jest okreslenie przetozenie przektadni z matematyczng doktadnoscia.
Przedziat wartosci w obr.: 1 ... 31 Bit

109 measure.unit (jednostka): tylko,gdy 105=0. Wskazanie zdefiniowanej przez uzytkownika (FDS-Tool) jednostki,
maksymalnie 4 znaki.

110 max. speed (max.predkos¢): jednostkals.

Skuteczna rownoczesnie z CO1. Rzeczywista warto$¢ ograniczenia predkosci odpowiada mniejszej z tych
dwoch wartosci. Przy nastawieniu wiekszej predkosci przesuwu, warto$¢ jej zostanie ograniczona do
wartosci 110 wzgl. C01, bez powodowania uchybu.

Przedziat wartosci w 105/s: 0 ... 10 ... 31 Bit

111 max. accel (max.przyspieszenie): jednostka/s2. 111 okresla przyspieszenie dla sterowania recznego oraz
referowania (% z 111).

Przedziat wartosci w 105/s2% 0 ... 10 ... 31 Bit”

112 tip speed (pred.-ster.reczne): jednostka/s. Predko$c¢ przy sterowaniu recznym (J03). Moze by¢ modyfikowana
poprzez wejscie analogowe AE2 (F20=5:Override). Przyspieszenie w sterowaniu recznym odpowiada '
wartosci 111.

Przedziat wartosci w 105/s: 0 ... 180 ... 31 Bit
115 acc-override (przyspieszenie): umozliwia modyfikacje nastaw ramp poprzez wejscie AE2 (F20=5:override).

0: inactive (nieaktywny); nastawy ramp nie moga by¢ modyfikowane (standart).

1: active (aktywny): nastawy ramp sg modyfikowane. Przydatne tylko w wyjatkowych przypadkach np. w sprze-
zeniu programow jazdy “bez zatrzymania”®, w celu osiggniecia prostej zalezno$ci n(x).
Uwaga: wartos¢ parametru wptywa z kwadratem na przyspieszenie — niebezpieczenstwo przecigzenia!
W czasie aktywnej rampy warto$c override nie jest uwzgledniana. Z tego wzgledu warto$¢ override nie
powinna nigdy by¢ za niska, odpowiednia jest np. nastawa F21=20%.

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; fmax = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz

. w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odigczona cze$¢ mocy (zwolnienie).
Kursywa wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.
1) patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.
E parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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13. Opis parametrow

l.. Pozycjonowanie-maszyna

Nr.par.. | Opis

116

S-Rampe:(rampa-s) tagodne przaspieszenie w wygtadzeniu rampy.Rampa przyspieszenia jest gtadzona
poprzez statg czasowg .Pozycjonowanie jest czasowo troche przedtuzone.
Przedziat warto$ci w ms: 0 ... 32767

119 FRG-unterbrochen: (enable reset) wytaczenie enable w ustawieniu fabrycznym powoduje kasowanie
pozycjonowania (stan ,17:Posi.Aktiv‘).Wazne w pozycjonowaniu wzglednym jest osiggniecie podanej pozycji
przy wytaczeniu awaryjnym. W par. 119=1 jest mozliwo$¢ przerwania stopnia pozyciji (patrz cz. 10.10).

0: inaktiv;(nieaktywny) Wylaczenie enable powoduje kasowanie pozycji.

1: aktiv;(aktywny) Wytaczenie enable w pozycjonowaniu (stopien pozycji) powoduje wskazanie ,23:interrupt”; Z
nastepnym impulsem Posi.Step koriczony jest ten stopien.

120 Kv-factor (wspofczynnik Kv): wzmocnienie regulatora potozenia w jednostkach/s. Wspétczynnik Kv okreslany
jest takze jako wzmocnienie predkosci. W praktyce Kv jest czasami podawany w jednostkach : m/min/mm.
Odpowiada to doktadnie 0,06 - 120. Patrz cz. 10.7
Przedziat wartosci w 1/s:0 ... 30 ... 100

121 maxFollwErr (max.uchyb): przy przekroczeniu wartosci 121 aktywowana jest funkcja wyjscia
F00=9:follow.error. W FDS-Tool mozliwe jest zaprogramowanie reakcji przetwornicy na wystgpienie tego
btedu: zaktdcenie, ostrzezenie lub meldunek (fabrycznie : zaktocenie).

Przedziat wartosci w 105:0 ... 90 ... 31 Bit

122 targetWindow (okno pozycji): okno dla sygnatu “WZ osiggnieta”’(FO0=3:RV-reached). Sygnat “WZ osiggnieta”
pojawia sie, gdy okno pozycji zostanie po raz pierwszy osiagniete. Sygnat ten jest podawany do nastep-
nej jazdy.

Przedziat wartosci w 105:0 ... 5 ... 31 Bit

123 Regulator pozycji- zakres w pozycji 0:.Potrzebny do wyregulowania drgan w pozycji “0”, n.p
w zastosowaniu impulsatora zewnetrznego lub w luzie przetozenia . Patrz. cz. 10.7.

Uwaga : 123 ustawienie mniejsze jak w 122!

Przedziat wartosci w 105: 0 ... 31 Bit

125 n-wysterowanie wstepne: Wtanczanie WZ dodatkowo do wzmocnienia regulatora potozenia(cz. 10.7). W
przypadku drgan celu pozycji, zmniejszy¢ wartos¢ 125 i C32 .

Przedziat wartosci w %: 0... 80 ...100

130 ref.mode (sposodb referowania): szczegéty referowania opisane sga w cz. 10.6.

0: ref.input (stycznik): punkt referencji okresla stycznik (wejscie binarne BE musi by¢é nastawione na funkcje
23:ref.input).

1: stop input (wyt.koncowy): wytacznik koncowy petni funkcje stycznika referowania (funkcja BE musi byé
nastawiona na 21:stop+ wzgl. 22:stop-). Przy pozytywnym kierunku referowania (131=0) potrzebny jest do-
datni wytacznik. Osiggniecie niewtasciwego wytgcznika sygnalizowane jest przez zakitdcenie.

2: encoderSigo0 ($lad 0 impulsatora); przydatne dla napedéw bez przektadni, w celu ustawienia watu silnika
w okreslonej pozycji.

3: def.home (pozycja): funkcja BE 24:start ref wzgl. J05 - 1 powoduje wpisanie aktualnej pozycji do 134 bez
wykonywania jazdy. W ten spos6b mozna np. w kazdym momencie ustawi¢ warto$¢ rzeczywistej pozycji na
zero (“enable” musi byé aktywne).

4: Posi.start(impuls posi.start) sygnat posi.start powoduje wpisanie aktualnej pozycji do 134. Mozliwo$é w

pozycjonowaniu wzglednym wprowadzenia korekcji pozycji poprzez sygnat analogowy n.p. par. F20(“dodatkowa

WZ”, "wspoéitczynnik WZ”).Wskazywana jest pozycja rzeczywista pozycjonowania.

131 ref.direct. (kierunek referowania): poczatkowy kierunek jazdy na punkt referowania, poréwnaj cz. 10.6.

0: positive (dodatni);

1: negative (ujemny);

132 ref.fast (ref.szybko):predkos¢ w pierwszej fazie referowania .

Przedziat wartosci w 105/s: 0 ... 90 ... 31 Bit

133 ref. Slow (ref.powoli): predko$¢ w fazie korncowej. Przetgczenie miedzy 132 i 133 nastepuje automatycznie,
poréwnaj rysunki w cz. 10.6. Przyspieszenie wynosi 111/2.

Przedziat wartosci w 105/s: 0 ... 4,5 ... 31 Bit

134 ref.position (pozycja ref.): warto$¢,ktéra w punkcie referencji (np. wytacznik koncowy) nastawiana jest jako ak-
tualna pozycja. Naped po zreferowaniu zatrzymuje sig, pozycja wynika z rampy hamowania 111/2, poréwnaj
cz. 10.6.

Przedziat wartosci w 105: -31 Bit ... 0 ... 31 Bit

135 ref.encoderSigO0 (Slad 0 impulsatora): tylko,gdy 136=0 i I32<>2. Referowanie na impuls zerowy impulsatora.

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; fmax = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz
w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odigczona cze$¢ mocy (zwolnienie).

Kursywa wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.

1)

patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.

parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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13. Opis parametrow

l.. Pozycjonowanie-maszyna

Nr.par.. | Opis

0: inactive (nieaktywny);referowanie na zbocze sygnatu wytacznika koricowego lub stycznika referowania.
Zastosowanie w napedach z przektadniami, jak réwniez przy zbyt matej ilodci wejs¢ binarnych a rowno-
czesnie wymaganiu nieduzej doktadnosci.

1: motor-encoder (impulsator silnika)

2: posi-encoder jak par. 102(w przygotowaniu)

136 contin.ref (ref.ciagte): tylko przy ruchu bez konca (130=0). Automatyczna kompensacja poslizgu lub niedo-
ktadnosci przetozenia. Po zreferowaniu, przy kazdym przejechaniu stycznika referowania w kierunku 131
(i tylko wtedy!) wartos¢ aktualnej pozycji 180 zastgpiona jest przez wartos¢ 134 . Pozostata droga jest kory-
gowana, nawet z napedem obarczonym poslizgiem mozliwe jest pokonywanie bez btedu dowolnie wielu
odcinkéw drogi w jednym kierunku.Przy podtaczeniu stycznika na BE3 nie wystepuje opdznienie.

Uwaga: dlugosc¢ obiegu 101 musi mozliwie doktadnie odpowiada¢ odlegtosci miedzy dwoma kolejnymi sygna-

tami referowania, to znaczy, ze po wykonaniu jednego obiegu naped powinien osiaggna¢ tg sama pozycje.

W tym celu przy 136=0 obserwowa¢ przez jeden obieg 180 i ewentualnie skorygowac¢ 107. Warto$¢ drogi na

obrét 107 naleza zawsze zaokraglaé w gore. Stycznik refrerowania powinien sie znajdowac pomiedzy po-

zycjami, ktére nalezy osiggnac.

0: inactive (nieaktywny);

1: active (aktywny);

137 power-on ref: automatyczne referowanie po wigczeniu zasilania.

0: inactive (nieaktywny);

1: posi.start ; po wlgczeniu zasilania przetwornica znajduje sie w stanie pracy 24:ref.wait . Pierwszy sygnat
Posi.Start wzgl. Posi.Step powoduje rozpoczecie referowania.

2: automatic ; automatyczne referowanie, jezeli aktywne jest “enable”.

138 ref.block (nastepny progr.): numer programu jazdy (1 ... 8),ktéry zostanie automatycznie uruchomiony po zre-
ferowaniu. Umozliwia to ustawienie napedu na okreslonej pozycji startowej.

Predko$¢ i przyspieszenie przejete sga z parametru 138.

0: naped pozostaje w bezruchu.

1...8: numer programu jazdy.

140 Posi.-Step memory:. (pamie¢ posi-step sygnat)

0: inaktiv; Sygnaty Posi.Step sa podczas pozycjonowania ignorowane.

1: ohne Stop;(bez zatrzymania) Posi.Step sygnaty przychodzace podczas pozycjonowania sg
zapamietywane.Uruchomienie nastepnego stopnia pozyciji jest n.p wykonywane automatycznie t.z.n poprzez
ilo$¢ impulséw w pamieci.

150 softwStop- (progr.wyt.koncowy -): tylko,gdy 100=0. Skuteczny dopiero po referowaniu. Pozycje lezace poza
programowym wytacznikiem koncowym nie moga zostac¢ osiggniete (meldunek 51:refused) ,na przekro-
czenie go przetwornica reaguje zaktdceniem 53:stop input .Jazda w pracy recznej wykorzystuje tg granice
ruchu. Przedziat wartosci w 105: -31 Bit ... -10000000 ... 31 Bit

151 softwStop+ (progr.wyt.koncowy +): tylko,gdy 100=0. Skuteczny dopiero po referowaniu.

Wertebereich in 105: -31 Bit ... 10000000 ... 31 Bit

160 el.cam beg.1(el.krzywka poczatek): w przedziale 160 do 161 sygnat elektr. krzywka (FO0=8) ma wartos¢ “1”.
Skuteczny dopiero po referowaniu. Poréwnaj tez analogiczne funkcje w cz. 9.3 .

Przedziat wartosci w 105: -31 Bit... 0 ... 31 Bit

161 el.cam end.1(el.krzywka koniec):patrz 160.

Przedziat wartosci w 105: -31 Bit ... 100 ... 31 Bit

170 posi. Offset (offset pozycja): zadana pozycja moze by¢ zmodyfikowana, zaleznie od napiecia na wejsciu AE2,
(F20=6). 10 V odpowiada drodze nastawionej w 170. Przydatny np. przy programowaniu za pomocg PC zto-
zonych charakterystyk x(t).

Przedziat wartosci w 105:0 ... 31 Bit

180 act.position(aktualna pozycja): wskazanie aktualnej pozyciji.

Przedziat warto$ci w 105: £31 Bit

181 target posi.(pozycja zadana): wskazanie aktualnej pozycji zadane;.

Przedziat wartosci w 105: £31 Bit

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; fmax = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz

. w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odigczona cze$¢ mocy (zwolnienie).
Kursywa wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.
1) patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.
E parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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13. Opis parametrow

l.. Pozycjonowanie-maszyna

Nr.par.. | Opis
182 active block (aktywny program jazdy): wskazanie w tej chwili aktywnego programu jazdy, w czasie
wykonywania programu jazdy (jazda,czekanie).
Przy wartosci 182>0 funkcje wyjs¢ binarnych ,23:SW-Quit0“ .... ,, 25:SW-Quit2" (SDS: ,27:SW-Quit4") sg.
wskazane binarnie (,000" dla pozycji 1 t.z.n. I182=1) patrz. cz. 10.3.
183 select.block (wybrany program jazdy): wskazanie wybranego w J02 lub poprzez we.binarne programu jazdy.
Rozpoczecie wykonywania go umozliwia sygnat posi.start.
184 follow.error (uchyb): wskazanie aktualnej roznicy miedzy pozycja zadang i rzeczywista.
Przedziat wartosci w 105: £31 Bit
185 In Position: Wskazanie sygnatu wyjsciowego FO0=3:refVal-reached(osiggnieta WZ).
0: inaktiv; naped w ruchu lub pozycja nie osiggnieta
1: aktiv; patrz sygnat wyjsciowy FO0=3 refVal-reached(osiggnieta WZ).i 122przedziat pozycii.
186 referenced (zreferowany): wskazanie 1, gdy naped jest zreferowany, poza tym 0.
187 el. cam 1(elektr.krzywka): wskazanie 1, gdy rzeczywista pozycja znajduje sie miedzy 160161, poza tym O.
188 speed (predkos¢): wskazanie aktualnej predkosci rzeczywistej wraz z jednostka.

Przedziat wartosci w 105/s: £31 Bit

J.. Pozycjonowanie-wartos¢ zadana (programy jazdy)

Nr.par..

Opis

JOO

posi.start (pozycja start): zmiana 0->1 uruchamia wybrany program jazdy. Wybor programu nastepuje poprzez
we.binarne (selektor WZ 0...2) lub J02. Posi.start przerywa wykonywana program, posiada zatem najwyzszy
priorytet.Parametr JOO odpowiada funkcji wejscia binarnego posi.start.

Jo1

posi.step (nastepna pozycja): zmiana 0->1 uruchamia nastepny program przy sprzezeniu programoéw, jezeli
nie nastepuje to automatycznie (np. J17=1:with delay). Stany wej$¢ selektora sg w tym przypadku bez zna-
czenia . W stanie pracy 17:posi.active (gotowos$¢, zaden program nie jest wykonywany tzn. 182=0) posi.step
uruchamia tak jak posi.start wybrany program. posi.step nie powoduje przerwania aktualnego programu.Jedy-
nie przerwy miedzy programami (J18) zostajg skrécone.Jezeli program zostat przerwany przez “zatrzymanie”
lub “szybkie zatrzymanie” (23:interrupt), posi.step powoduje dokonczenie programu.

J02

block number (nr.programu): wybor programu, ktéry w kazdej chwili moze zostaé uruchomiony (posi.start).
0: wybdr zewnetrzny poprzez we.binarne (selktor WZ), patrz takze 183.
1...8: wybdr programu, wejscia binarne sg ignorowane.

JO3

tip-mode (sterowanie reczne): sterowanie z tastatury.Patrz par. F31=17 i F31=18

0: inactive (nieaktywny)

1: active (aktywny): przyciski E i E sterujg napedem. Sterowanie reczne mozliwe jest takze poprzez wej-
Scia binarne (funkcje tip+,tip-).

JOo4

teach-in: zmiana 0->1 powoduje przejecie aktualnej pozycji rzeczywistej jako cel jazdy wybranego programu
(wskazanie w 183). Przyktad: przy J02=1 rzeczywista pozycja zapisana zostaje w J10. Normalnie osigga sie
pozadang pozycje w sterowaniu recznym i przejmuje za pomocg teach-in. Wartodci w ten sposéb przejete
nie sa zapamietywane, tak jak w przypadku teach-in poprzez we.binarne.Nalezy tego dokonaé nastawg
A00=1!

JO5

start ref (referowanie): zmiana 0->1 uruchamia referowanie. Mozliwe jest to réwniez poprzez we.binarne lub
automatycznie po wtagczeniu zasilania (patrz 137 i cz. 10.6).

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; fmax = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz

. w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odigczona cze$¢ mocy (zwolnienie).
Kursywa wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.
1) patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.
E parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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J.. Pozycjonowanie-wartos¢ zadana (programy jazdy)

Nr.par.. | Opis
J10 position : okreslenie celu jazdy (pozycji). Warto$¢ moze zosta¢ zmieniona w czasie jazdy, zmiany jednak sg
skuteczne dopiero przy nastepnej instrukcji posi.start.
Przedziat warto$ci w 105: -31 Bit ... 0 ... 31 Bit
Ji11 posi.mode (metoda jazdy): 4 mozliwosci stoja do wyboru, poréwnaj cz. 10.4:
0: relative (wzgledna)
1: absolute (absolutna)
2: endless pos. (nieskonczona pozytywna)
3: endless neg. (nieskonczona negatywna)
J12 speed (predkos¢): jednostka / s.Uwaga: jezeli w J12 nastawiona jest wieksza warto$¢ od max. predkosci ( 110 ),
rzeczywista predko$¢ ograniczona jest do wartosci 110.
Przedziat wartosci w 105/s: 0 ... 1000 ... 31 Bit
Ji3 accel (przyspieszenie): jednostka / 2 Uwaga: jezeli wartosci J13 i J14 przekraczajg warto$¢ max.
przyspieszenia ( 111), jest ono w czasie jazdy ograniczane do wartosci 111.
Przedziat wartosci w 105/s% 0 ... 1000 ... 31 Bit
J14 decel (przyspieszenie ujemne):jednostka / 2
Przedziat wartosci w 105/s% 0 ... 1000 ... 31 Bit
Ji5 repeat no.(ilos¢ powtorzen): tylko przy J11=0.
Mozliwos¢ powtdrzenia relatywnego programu jazdy.Migdzy kolejnymi powtérzeniami mogq zosta¢ wprowadzo-
ne przerwy (J18). J15=0 oznacza jednorazowe wykonanie programu.
Przedziat wartosci: 0 ... 254
J16 next block (nastgpny program): sprzezenie programéw. Okreslenie programu, ktéry ma by¢ wykonywany po
zakonczeniu jazdy lub po sygnale posi.next.
0: zatrzymanie, nie ma sprzezenia programoéw.
1...8: numer kolejnego programu, poréwnaj cz. 10.8.
J17 next start (nastepny start): tylko,gdy J15#0 lub J16#0. J17 okreSla kiedy i w jaki sposob zostanie urucho-
miony kolejny program (J16):
0: posi.step; uruchomienie sygnatem posi.step (narastajace zbocze),poréwnaj JO1.
1: with delay (ze zwtoka); automatyczne uruchomienie po uptynieciu zwtoki (J18). Takze przy J18=0s
nastepuje, w odréznieniu od J17=2, zatrzymanie.
2: no stop (bez zatrzymania);przy osiggnieciu pozycji J10 nastepuje dopasowanie predkosci (ptynna zmiana
programu, bez zatrzymania!). Poréwnaj 115 (w tym przypadku nie nastapi wygenerowanie sygnatu
RV-reached ( FO0=3)),poréwnaj cz.10.8, przyktad 4.
3: posi.next; ptynna zmiana programéw poprzez funkcje posi.stop. Przy J17#3 posi.stop nie ma zadnego
wptywu!
4: operat.range (zakres pracy); ptynna zmiana przy opuszczeniu zakresu pracy (C41 ... C46). Poréwnaj
przyktad 7w cz. 10.9.
Przy ptynnej zmianie bez zatrzymania (J17=2,3,4) nie jest generowany sygnat “warto$¢ zadana osiagnieta”
(na pozycji).
J18 delay (zwioka):skuteczny tylko,gdy J15#0 lub J16#0 i J17=1, poza tym nie jest wyswietlany.

Zwioka przed powtdrzeniem programu (J15#0) wzglednie automatycznym uruchomieniem nastepnego
programu (J17=1:with delay). Po uptynieciu zwtoki jazda jest samoczynnie kontynuowana.

Zwtoka moze zostaé skrécona sygnatem posi.step (narastajgca flanka).

Przedziat wartosci w s: 0 ... 65,535

[l Programy jazdy 2 do 8 zbudowane sg identycznie. Programowi 2 przyporzadkowane sg parametry J20 do
J28, programowi 3 - J30 do J38 itd.

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; fmax = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz

. w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odigczona cze$¢ mocy (zwolnienie).
Kursywa wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.
1) patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.
E parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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13. Opis parametrow

L.. Pozycjonowanie-wartos¢ zadana 2 (Dodatkowe parametry)

Nr.par.

Opis

L10

brake (hamulec): okreslenie dla programu 1. Tylko,gdy FOO=1. Specyficzne sterowanie hamulca, np. w pod-

nosnikach. Po osiagnieciu pozycji (J10) mozna poprzez przekaznik 2 sterowa¢ hamulcem.

0: inactive (nieaktywny); pozycja utrzymywana jest motorycznie (regulator potozenia). Hamulec zamyka tylko
przy zdjeciu “enable”; “zatrzymaniu” , “szybkim zatrzymaniu” oraz zaktdceniu.

1: active (aktywny); po osiggnigciu pozycji hamulec zamyka automatycznie. Kolejny start opdzniony jest o
czas F06. Przy B25=0 silnik nie jest zasilany po zamknieciu hamulca, co umozliwia ochtodzenie silnika
podczas czekania.

L11

Posi-punkt A: Wybor pierwszego posi-punktu dla stopnia pozycji 1. W kazdym stopniu mogg zostac
zastosowane dwa punkty (,posi-punkt A“ i ,posipunkt B“). Kazdy z tych czterech posipunktéw grupy N..moze
zostaé zastosowany w réznych stopniach, patrz. cz. 10.12.

: inaktiv;(nieaktywny)

: Schaltpunkt S1;(posi-punkt S1)

: Schaltpunkt S2; ;(posi-punkt S2)

: Schaltpunkt S3; ;(posi-punkt S3)

: Schaltpunkt S4; ;(posi-punkt S4)

A WNRIO

L12

Posi-punkt B: Wyboér drugiego posi-punktu dla stopnia pozycji 1, patrz. L11.
Przedziat wartosci: 0 ... 4

[l Analogicznie przyporzadkowane sg parametry z grupy L: programowi 1-L10..L12, programowi 2 - L20..L22, itd.

N.. Posi-punkty opis patrz €Z.. 10.12 |B
Nr.par. Opis
N10 S1-Position: Pozycja posi-punktu S1. W wzglednej wartosci (N11>0) bedzie obliczana w falowniku warto$¢
absolutna.
Przedziat wartos$ci 105: -31 Bit ... 0 ... 31 Bit
N11 Metoda- S1: Odniesienie do pozycji N10.
0: absolut;(absolutnie) posi-punkt zadziata przy przekroczeniu pozycji N10 .
1: rel.zu Start;(wzglednie do startu) posi-punkt zadziata po drodze absolutnej (N10) (wartos$¢ absolutna) po
starcie.
2: rel.zu Endpos; (wzglednie od korica) posi-punkt zadziata po drodze absolutnej (N10)przed koncem jazdy.
N12 S1-pamiec 1: Przy zadziataniu posi-punktu S1 , moze mie¢ to wplyw na pamieé1.
0: inaktiv;(nieaktywna)
1: setzen; (pamig¢ 1 ma wartos¢ High).
2: l6schen; (pamiec 1 jest kasowana i ma warto$¢ Low ).
3: wechseln; pamie¢ 1 jest zmieniana (Low - High - Low - ...).
N13 S1-pamie¢ 2: pamiec¢ 2, patrz. N12.
N14 S1-pamieé 3: pamiec 3, patrz. N13.

[l Posi-punkty S2 ... S4 posiadajg te same funkcje. Posi-punkt S2 znajduje sie pomiedzy N20 ... N24, itd.

Obroty silnika sg zalezne od liczby biegunéw B10; fmax = 400 Hz. Przy 4-biegunowym silniku znaczy to 12000 obr przy 400 Hz
w celu zmiany wartosci tego parametru musi zosta¢ odigczona cze$¢ mocy (zwolnienie).

Kursywa wyswietlanie tych opcji zalezne jest od zaprogramowania parametru.

1)

patrz tabela cz. 15. 2) dostepne, jezeli D90£1
Parametry w standartowym ustawieniu (A10=0). Wszystkie parametry A10=1:extented lub A10=2:Service.

parametry oznaczone N, moga by¢ programowane niezaleznie od siebie w zestawie 1 i zestawie 2.
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14. Karty opcjonalne
14.1 Karta opcjonalna GB4001 i EA4001

GB4001

EA4001

Przytacza: Wejscie impulsatora lub sygnaty silnika krokowego
(TTL, HTL), wyjscie buforowe TTL / HTL, wyjscie binarne, zew.
24 V-zasilanie dla falownika i sieci.
Zastosowanie:Podigczenie impulsatora, synchronizacja

Przytacza: Wejscie impulsatora lub sygnaty silnika krokowego
(TTL, HTL),5 dodatk. wejs¢ binarnych,3 wyjscia binarne,
zewnetrzne 24 V- zasilanie dla falownika i sieci.
Zastosowanie: Pozycjonowanie, synchronizacja

Zaciski: Ztacza X21 oraz X22 na gérnej $ciance urzadzenia.

Zaciski: Ztacza X21 oraz X22 na gornej $ciance urzgdzenia.

- 0 M
1 L€ < >
& s 2 o <>r om @o 0 _E <
< ST S N cc ¢ 20 = <
I T : : 88 & ® : k)
B 5 N 00 50 ‘g >
g2 = glil == =) napiecie 2.0, 39, g L g _gi— >
s> =T EF = EF 4 e S>Ex = a —
== A N zasilania £z32 —
12 3 - 8\123 ------- 8 910 Imp. AB'IZT-/%J\’IZS ....... 8 9 10
28282528|R828282828 [eSesesese eseseseses
I
;‘/—
j.binarne ;
POSIDRIVE ojoina EA-4000-kompatibel
FDS4000 standartowe
funkcje
123 .Upm przekaznika 2
w falowniku

Ztacze X21: Buforowe wyjscie impulsatora karta GB4001
1:Masa odniesienia, srodk.ztagczone X20.7 + X20.9.

2: BA1, Wyjscie binarne. Techische Daten BA1:
3:/C zanegowany $lad kodowy C i

4: C slad kodowy C(zerowy) sygnat 0= 1V bei 20 mA,
5:/B zanegowany $lad kodowy B | Ri=10 Q

6: B $lad kodowy B Sygnat 1 = Uext— 4V bei
7: /A zanegowany $lad kodowy A | 20 mA, Ri=120 Q

8: A $lad kodowy A

Wyjécie impulsatora: Imax = 20 mA. Rozdzielczo$¢ ustawiana

w 5 stopniach (1/1 ... 1/16) par. H21.
TTL
!
L

Za pomoca zwieracza w srodku platyny,mozliwe jest
przetaczenie napiecia wyjsciowego 5 V (TTL=usta-

wienie fabryczne) i 24 V (HTL).

. HTL
Urzywac¢ przewody ekranowe!

Ztacze X21: Dodatkowe we/wy karta EA4001
A: BA4, Woyjscie binarne,dane patrz. BA1

B: BA3, Wyjscie bin. X21 X20

1: 0 V Masa odniesienid -« 2 6o o ~ ©

2: BA1, Wyjscie bin. o 5 44 Hyd 2 2
3: BE10, Wejscie bin. [(T1[2[3T4[5[6]7] ([7] [9]}
4: BE9, Wejscie bin. I 1 L
5: BE8, Waejscie bin. P _

6: BE71 WejéCie bin. = }i“ % 8 SOe\{Can)Slg Yrrﬁlzs()y-mzézdgfnis:

7: BEG6, Wejécie bin. ~ X1.8 galwanicznie odseparowane!

Dane techniczne wej$¢ binarnych:
Sygnat 0: < +8 V, sygnat 1: =2 +12 V
Zakres napie¢: -10V ... +32 V, Ri=2,3 kQ, Ta=4 ms

Wszystkie wejscia binarne wyposazone sg w optoizolator i gal-
wanicznie odseparowane od urzadzenia. Masa - zacisk 1.

Ztacze X20: Wejscie impulsatora i zasilania zew. 24 V karta GB-4001 i EA-4001.

IC
C
/B

1: zanegowany $lad kodowy C (zerowy)

2: $lad kodowy C (zerowy)

3: zanegowany $lad kodowy B(zaneg.czestotl.)

4:B slad kodowy B(czestotliwos¢)

5:/A zanegowany $lad kodowy A(zaneg.znak liczby)

6: A slad kodowy A (znak liczby)

7:0V  zasilanie impulsatora Us, srodk.potaczone z X20.9
8:Ug  zasilanie impulsatora, Ug=18 V, 200 mA

9:
1

ov
0: 24V

zasilanie zewnetrzne
zasilanie zewnetrzne 20.4 V ... 28.8 V DC,
max. 0,5 A

Max. czestotliwos¢ = 500 kHz, min. czas impulsu = 500 ns

Podtgczenie TTL
i HTL-impulsator

EOOOOOO

N

— = — = =

TTL

/cr%: E o
Ok
WEZ

B ;olty
zielon
HTL ——>

~ e~ o~~~
o) 00 = W

- . biaty
Poprzez 3 zwieracze na karcie TA——=¥
moga zostac przetanczane
oporniki koncowe $ladow A, B,
C pomiedzy 1,6 kQ (HTL-imp,
ustawienie fabr.) i 120 Q dla
TTL-imp.

Ablral;z-o
iebie
Ve
U,=1 8cherw
* Oporniki koricowe
przetanczane dla HTL i TTL.

—
(9]
~

PIN-Nr.na silnikuSTOBER

A
o[~Jofafs]eo]n]-]

—
JENREN
N O
— =

Uwaga:Zanegowane slady impulsatora koniecznie podtaczy¢! Trzy Slady bedg kontrolowane(przerwanie przewodu)>zaktécenie
»92:n-sprzezenie zwrotne*).Te same zaktécenie w funkcji silnika krokowego. Czas sygnatu rosngcego od 10% do 90% poziomu
musi wynosic < 2 ps . Rozpoznanie typu karty nastepuje automatycznie (patrz parametr E54). Zew. 24V (zaciski 9 i 10) muszg

by¢ podane na zaciski przed wigczeniem przetwornicy.

Par. H20=2:Encoder In zostanie funkcja X20 podana na wejscie impulsatora. Jezeli impulsator podigczony jest poprzez karte,
nalezy zaprogramowac¢ B26=1!. Par. H20=3:StepMot In sygnaly ,kierunek® i ,znak liczby“ moggq w postaci WZ zasta¢

zastosowane na funkcje“ synchronizacja“(aktywacja G20).
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14. Karty opcjonalne

14.1 Karta opcjonalna GB4001 i EA4001
14.2 Zewn. karta opcjonalna zasilanie 24 V

Podtaczenie ekranu kart opcjonalnych (widok z gory)

Ekran potaczy¢ z obudowg za pomocg dostarczonej klamry ( jak na rysunkach ponizej ). W tym celu nalezy $cisng¢ klamre i

wsung¢ w wyciecia obudowy. Oznaczona przestrzeri ponad

radiatorem powinna pozosta¢ niezabudowana. Potaczenie

ekranu z obudowg jest konieczne w celu zachowania norm EMC!

Grupa | Grupa Il Grupa Il
1 lub 2 ekranowane _1lub 2 ekranowane 1 lub 2 ekranowane
- < przewody przewody przewody
RN | [ — | 1= —-
2 | g - [ — |
o |3 § | — - | ;
T 183 3 g | |
56 |IN E——! 8 3 L——_ligs | | —
N o QO o) ‘[:::::MGQ i ' |
st I < BN — < |
K O — | Tuta
— | — 1 <t )y
DD ] j:3 NZ| 3 Zzamocowac !
=) L 8 /Mo oi
o = N R/L ——————————————————— b
o 'c
.-
o O
H M o H X21 ﬁ @
L I
o (e)
/ T |
A Ostre brzegi, U )
mozliwos¢ skaleczenia ! waga . . . .
Do montazu uzywaé szczypiec !l Koniecznie zamontowac¢ wspornik do mocowania karty.

Dobor napiecia — wyjscie impulsatora (tylko GB-4001)

Zwora na karcie opcjonalnej umozliwia przetgczanie napiecia
wyjsciowego impulsatora .W ustawieniu fabrycznym wyjscie
buforowe dostarcza 5V ( TTL ). Rzeczywiste napiecie moze
by¢ zmierzone miernikiem uniwersalnym na zaciskach 7i 8
ztacza X21.

[C2000000|00000000200

AAAAAAAAN EAAAAAAAAA

HTL

5.3 Zew. Karta opcjonalna zasilanie 24 V

POSIDRIVE

FDS4000

Montaz karty opcjonalnej:

® Karta zaméwiona z przetwornicg jest zamontowana fabrycz-
nie.

® Przy samodzielnym montazu nalezy najpierw otworzy¢ obu-
dowe ( odkreci¢ 2 sruby w ptycie czotowej ).

® Karte wprowadzi¢ skosnie w ztacze w gornej czesci obu-
dowy.

® Skontrolowaé¢ pozycje przetgcznika napiecia !
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14. Karty opcjonalne
14.3 Karta opcjonalna SSI-4000

SSI-4000

Przytacza: Wejscie impulsatora absolutnego (SSI) do pozycjonowania.
5 dodatkowych wej$¢ binarnych, 4 wyj$cia binarne oraz 24 V zasilanie dla sieci

Zaciski: Ztacza X21 i X22 na gornej sciance urzadzenia.

>

=N

S o (L) ] :

o c . o Cc B 2

0 = N = - )
= (2] = (© (8]

>c © = 0 N

£ = =5 "8y

/_Aﬁ
1234567891 123456738

X216®@®00@®0® |O®O®O:®O:® X20

POSIDRIVE
FDS4000

123 .Upm

Wazne parametry:
H20=5:SSI-Master (X20-funkcja=SSI)

SSl-encoder na silniku STOBER:
B26=1:X20 (silnik-encoder X20)

Zewn. impulsator, impulsator na silniku (cz. 10.11):

H23 X20-Getr. i (H23=n-silnik / n-impulsator)

H22 X20-Inkrem. (tylko zmiana jezeli n-Motor / n-Geber > 32)
H60 SSl-Invers  (zmiana jezeli regulacja nie stabilna)

H61 SSI-Code (Gray lub dual)
H62 SSI-Databits (24 lub 25)
102 = 1:X20 (Posi-Encoder)

Ztacze X21: Dodatkowe wejscia i wyjscia binarne

Dane techn. Wejs$¢ binarnych:

Tech. dane e Sygnat0<+8YV, sygnat1=+12V, Ri=1,5 kOhm
1: BA5* Wyjscie binar.5 - Par. F84 Wyjs¢ bin. « Masa X21.5, X20.5 i X20.7 ztgczone,
2. BA4* Wyjscie binar. 4 - Par. F83 peﬁfogzl'm'l' «  Galwanicznie odseparowane.
3:  BA3* Wyjscie binar. 3 - Par. F82 +  Zakres napiecia: -10 V ... +32 V
4. BAl  Wyjscie binar. 1 - Par. F80 «  Odporno$¢ na zaktécenia: EN 61000-4-4
5: GND Masa
6: BE10 Wejscie binar. 10 — Par. F64, inversja F74 ° X21 X20
7: BE9 Wejscie binar.9 - Par. F63, inversja F73 2L aan g = 2
N . . . O o m o m o (O] O]
8: BE8 Wejscie binar.8 - Par. F62 inversja F72
9. BE7 Wejscie binar.7 - Par. F61 inversja F71 |5 |6 | 7 | 8 | 9 |10| S | S | | 7 | 3
10: BE6 Wejscie binar. 6 — Par. F60 inversja F70 I 21— I 1
K
* Funkcja BA2 jest przekaznikiem ,2* / BA2” na falowniku jﬁ o Przewody ekranowe!
(parametr FOO / F81) 7l:
Ztacze X20: SSl-encoder (SSl-encoder z zasilaniem 11 ... 30 V)
26ty [
1) TAKT +—
1: Takt+ (RS422,5 V) Przewody: @) zielo Lﬂ
2: Takt- + Stosowaé przewody STOBER z podwojnym (8) /TAKT < i
3: Daten+ (RS422, 5 V) ekranem! (6) DATEN ﬂ’ 3 ]
4: Daten- » Przewdd ,szary i ,rozowy* nie podtaczyc. brazo_ [ L E
” » ) o
5: 0V encoder « Przewody TAKT i DATEN ekranowane, (%) [DATEN nieb kd
6: U encoder (18 V=, 200 mA) $rodkowy ekran ztaczyé tylko na falowniku (10) OV «— 5 | R=1200
7:0V zew. zasilanie « Zewnetrzny ekran ztaczy¢ dwostronnie. (12) Ug = 18V <45
8: 24V zew. zasilanie L
(20,4 ... 28,8 V= 0,5 A) W nawiasach : Pin-Nr. silnika Stober-

Stosowane sg Multiturn - encoder z 4096 obrotami i 4096 lub. 8192 krokéw na 1 obrét (24 lub. 25 Datenbits, ustawiane w par.
H62). Parametr H22 (X20-impulsy) w ustawieniu fabrycznym 1024 impulsy. Czestotliwo$¢ przetgczania wynosi 250 kHz. W par.

H61 ustawianie codu Gray lub dual.

W zastosowaniu encodera absolutnego mozliwo$¢ tylko jednorazowego referowania (n.p 130=3:def.home)

Wazne: Kolejnos¢ faz silnika U,V,W ! Przy niedoktadnym potaczeniu, silnik nie reaguje na zmiane WZ, obroty sa niskie, prad

wysoKi.
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Tabela rezultatow

Tabela rezultatéw
Rezultaty operacji, jak np. zapamietanie wartosci (A00=1), wskazywane sa na wyswietlaczu. Mozliwe wskazania:

0: error free
(bez btedu)

Dane zostaty przestane bez btedu..

1: error!
(btad)

Bad!

2: wrong box
(fatszywy Parabox)

Wersja software Parabox jest niekompatybilna (V 2.0 do 3.2).

3:invalid data
(niewazne dane)

Parabox zawiera niewazne dane. Wpisa¢ nowe dane i powtdrzy¢ operacje.

5: OK (adjusted)
(dopasowany)

Roézne niektore parametry w software Parabox i przetwornicy.
Potwierdzi¢ przyciskiem E .Meldunek nie ma zadnego wptywu na funkcjonalno$¢ urzadzenia.

6: OK (adjusted)
(dopasowany)

Rézne niektore parametry w software Parabox i przetwornicy.
Potwierdzi¢ przyciskiem E .Meldunek nie ma zadnego wptywu na funkcjonalno$¢ urzadzenia.

9: BE encodersignal
($lad impulsatora)

Przy sterowaniu wektorowym z kontrolg obrotéw (B20=2), musi zostaé zaprogramowane F34=14i
F35=15.

10: limit
(ograniczenie)

Nastawiana wartos¢ wykracza poza dopuszczalny przedziat wartosci.

11: f(BE) > 80 kHz

Tylko,gdy B20=2i B26=0. Max. czestotliwo$¢ na BE przekracza dopuszczalng warto$¢ 51,2 kHz.
(n-Max/60) - ilos¢ imp. > 80 kHz; lub (C01/60) - F36 > 80 kHz.

12: X20 ?

Karty opcjonalne EA4001, GB4001 i SSI-4000 dokfadnie dopasowac par. H20.

13: BE cw/ccw
(BE kierunek)

Nastawy F31=14i F32=14 umozliwiajg realizacje zmiany kierunku obrotéw w wersji software 3.2 .

Funkcje ,kierunek obrotow*, “zatrzymanie”, “szybkie zatrzymanie” nie mogg by¢ zaprogramowane na
innych wejsciach binarnach.

14: cancelled
(przerwane)

Operacje z Parabox A40/A41 nie mogty zostaé poprawnie wykonane.

15: R1 too high
(R1 za duza)

W czasie samodostrojenia (B41) pomierzono za duzg opornos¢ statora silnika.
Nieprawidtowo potaczony silnik, przerwa w przewodzie silnika.

16: phase fault: U

(btad fazy U) Btad fazy U.
e e s

(1;;13 ?:zsf J\?)u't: W Btad fazy W.

%sgslnfgtr:g)] i Blad symetrii faz U,V,W. Roznice oporow uzwojeri wigksze od £10 %.
?‘iznzgﬁetz'l?e)? Przy wykonywaniu operacji JOO /J01/J05 wejécie “enable“ musi by¢ aktywne.
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Tabela rezultatow

Stany pracy

Stany pracy sg wyswietlana na wyswietlaczu, a przy pracy w sieci mogg by¢é odpytane w parametrze E80.

0: ready (gotowosc) Przetwornica jest gotowa do pracy.

1: clockwise (naprzéd) Dodatnia liczba obrotéw

2: counterclk. (wstecz) Ujemna liczba obrotéw

3: accelerate (przyspiesz.) Faza przyspieszania(Accel)

4: decelerate (zwalnianie) Faza hamowania(Deccel)

5: halt (zatrzymanie) Podany jest sygnat ,zatrzymanie*

6: n <n-Min Warto$¢ zadana < n-Min (C00)

7: n >n-Max WZ jest wieksza od minimum par. C01 i E126 (wej$cie analogowe i sie¢).
8:ill.direct. Zadany kierunek obrotéw nie jest zgodny z dopuszczalnym kierunkiem obrotéw (C02)
(zabroniony kierunek)

?c;zlgji(:])sm” (cigZki Ciezki rozruch jest aktywny

10: capturing

(doganianie) Doganianie jest aktywne

11: quick stop

(szybkie zatrzymanie) »Szybkie zatrzymanie* jest wykonywane

Stan falownika nie pozwala na automatyczny rozruch.Aktywny jezeli:

* Wigczenie sieci zasilania razem z enable=High (tylko gdy A34=0).

« Kasowanie zaktocen poprzez Low-High-enable sygnat.

« (brak napiecia zasilania , napigcie stopnia posredniego ponizej 130 V).

« Jezeli karta opcjonalna zasila falownik nap. 24 V> (brak napiecia zasilania).

« Jezeli A30=2:Feldbus(siec) nakaz sterowniczy ,napiecie zasilania nie dostepne® poprzez sie¢ przestany ,lub
zacisk enable jest low ,szybkie zatrzymanie zakonczone.

12: inhibited
(wtaczenie zablokowane)

13: serial (X3) (szeregowe) Parameter A30=1; przetwornica sterowana jest z PC poprzez zlgcze szeregowe.
14: enabled (wtgczona) Tylko przy DRIVECOM, pracy w sieci.

15: self-test (sprawdzenie) Przetwornica przeprowadza samosprawdzenie.

16: fault (zaktocenie) Stopien mocy przetwornicy jest zablokowany.

17: Posi.aktiv Lageregelung aktiv, warten auf ein Startbefehl. Grundzustand der Positioniersteuerung.

Wykonywanie programu jazdy,naped porusza sig. Wyswietlany zamiast wskazania stanéw pracy przy

18: moving (w ruchu)nr. - " . . ;
8: moving ( ) sterowaniu obrotéw (przyspieszanie,hamowanie,w lewo,w prawo).

Przy sprzezeniu programow jazdy z przerwa lub przy powtarzaniu programu. Podczas zatrzyma- nia miedzy

19: delay (zwtoka)nr. . h p - e . p
dwoma programami generowany jest sygnat “na pozycji”, na wyswietlaczu pojawia sie meldunek “zwioka”.

20: wait (czekanie) Przy sprzezeniu programoéw jazdy i recznym uruchamianiu (czekanie na sygnat posi.step

21: referencing (referowanie) | Podczas referowania.

22: tip (sterowanie rgczne) Podczas sterowania recznego.

Po przerwaniu programu (zatrzymanie lub szybkie zatrzymanie) , z mozliwoscig kontynuowania go po
sygnale posi.step. Posi.step powoduje jazde na zaprogramowang pozycje, nawet wowczas gdy naped w
23: interrupt. (przerwany) migdzyczasie zostat przesuniety.Meldunek 23: interrupt. pozostaje, gdy przy ak- tywnym wejsciu
,zatrzymanie“ nastgpi wylaczenie i ponowne zatgczenie sygnatu ,enable”.

Zmiana sygnatu “enable” bez sygnatu ,zatrzymanie* prowadzi do meldunku 17: posi.aktive .

24: ref. wait

(czekanie na referowanie) Czekanie na sygnat posi.start lub posi.step aby rozpoczaé referowanie po wigczeniu zasilania (137=1).

25: wytacznik koncowy Naped zatrzymat sie na wytgczniku koncowym, dalsza jazda poprzez start.ref lub jazde reczng

26:para.blocking(progr.zablo

kowane) Przy transmisji danych od PC do falownika software-enable zostato wytgczone w PC
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Zaktécenia/zdarzenia

Zaklocenia / zdarzenia Przy wystapieniu zaktocenia przetwornica nie moze realizowaé programu i zostaje zablokowa-
na.Nastepuje wpis w pamieci zaktécen (E40/41) a przekaznik 1 otwiera. Jezeli w momencie wystgpienia zaktdcenia zatgczony
jest Parabox,zakiécenie zostanie w nim opisane. Niektore zdarzenia (ostatnia kolumna tabeli) mogg byé w FDS-Tool zadekla-
rowane jako zakiécenie,meldunek, ostrzezenie lub zignorowane.

Auto- | FDS-
quitt | Tool*
31: short/ground. Uktad przecigzeniowy jest aktywny.
(zwarcie) « silnik pobiera za duzy prad z przetwornicy (zwarcie w uzwojeniu, przecigzenie)
32: short/gr.int. Przy w{qcz'eniu “engble“ przetyvornica przeproyvadza ,wevs{thrzne sprawdzenie.
(wew. zwarcie) Stwierdzenie zwarcia powoduje sygnalizowanie zakidcenia.
' » wewnetrzne uszkodzenie, np. modut IGBT.
» za krotkie czasy przyspieszania (rampy grupy D.. zwiekszyé).
* sprawdzi¢ ograniczenia momentu C03/C04,
33: overcurrent - ktéry parametr jest skuteczny (patrz cz. 8.2) N
(nadprad) - ograniczenia momentu C03/C04 nastawione na wartoS¢ maksymalng zredukowac
0 ok. 10%.
» zoptymalizowa¢ parametr C30 (stosunek bezwtadnosci).
34: hardw.fault - . . -
(uszkodzenie) Pamie¢ danych (NOVRAM) jest uszkodzona lub przekroczony czas licencji software
35: watchdog Kontroluje stopien wykorzystania i funkcjonowanie mikroprocesora. v
Za wysokie napiecie stopnia posredniego.
y * za wysokie napiecie zasilania
?zea \r/]vlygsrcl)ll/igl;z%ieecie) » wsteczne oddziatywanie napedu w czasie_hamowania (brak rezystora hamulca, v
czoper hamulca uszkodzonylub A20=0 nieaktywny).
* za niska rezystancja rezystora hamulca (ochrona nadpradowa).
Karta EA4001 / GB4001:Przerwanie przewodu jednego $ladu .
Karta SSI-4000:
» Przy rozruchu z kartg SSI-4000: Uwaga:
-encoder nie podtgczony. Kasowanie zaktécen
- encoder nie melduje sie w czasie 4 s. z kartg SSI1-4000
37: n-sprzezenie - karta bez zasilania 24 V. mozliwe poprzez
zwrotne - brak karty SSI-4000 w falowniku. wytgczenie napiecia
+ W czasie pracy SSI-4000: zasilania i 24V.
- btad w przenoszeniu (problemy-emc ?!?).
-karta opcjonalna uszkodzona.
- zmiana par. H20 / SSI-Master.
- zmiana par.C60 do,2:Lage" i I02=SSl-encoder.
38: temp.Dev.Sens Mie[zona_ cEz;énikiem temperatura przetwornicy przekroczyta dopuszczalng wartosc,
) poréwnaj .
(temp.przetwornicy) » za wysoka temperatura otoczenia.
39: temp.Dev. i2t Obciqzenie.termiczne prz_etwornicy (i2t) osiggneto warto$¢ 100%.
(temp. 12t) * przetwornica jest przema;ona._
) * za wysoka temperatura otoczenia.
) ) Dane w pamieci sq niekompletne.
40: invalid data Konieczne jest skasowanie wszystkich danych iwpisanie ustawien fabrycznych —
(niewazne dane) parametr AQO.
. » Za wysoka temperatura silnika — czujnik podtaczony na zaciski X2.1-2.
?jfle-rrfgn:fz)d\jﬂnci)liosrilrrill\(/g * silnik przecigzony, ewentualnie konieczne jest dodatkowe chfodzenie.
) * czujnik nie jest podtgczony (nalezy zewrze¢ zaciski X2.1-X2.2).
?:[i-rr:STepz-yBs;ikaerSSza) Obcigzenie termiczne rezystora hamulca (i2t) osiggneto wartos¢ 100%. v
43: RV wire brk Tylko,gdy wartos¢ zadana przeliczana jest wg. charakterystyki WZ (odczyt WZ na wej-
(przerwa w obwodzie $ciu analogowym 1 lub czestotliwosciowa WZ) i aktywna jest kontrola WZ (D08=1): v

wartosci zadanej)

» wysterowanie WZ jest o 5% ninsze od min. dopuszczalnej WZ (D05).

44: ext.fault
(zakiécenie zew.)

Zakidcenie sygnalizowane jest poprzez wejscie binarne.

* Zdarzenia mogg by¢ zaprogramowane w FDS-Tool jako meldunek, ostrzezenie lub zaktécenie albo catkowicie

zignorowane.
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Zaktécenia/zdarzenia

Zaklocenia / zdarzenia Przy wystapieniu zaktocenia przetwornica nie moze realizowaé programu i zostaje zablokowa-
na.Nastepuje wpis w pamieci zaktécen (E40/41) a przekaznik 1 otwiera. Niektére zdarzenia (ostatnia kolumna tabeli) moga by¢
w FDS-Tool zadeklarowane jako zaktdcenie,meldunek, ostrzezenie lub zignorowane.

Auto- | FDS-
quitt | Tool*
45: oTempMot. i2t « silnik przecigzony v

(temp.silnika i2t) - niewystarczajgce chtodzenie

Napiecie stopnia posredniego lezy ponizej okreslonej w A35 granicy.

« spadki napiecia zasilania.

 za krétkie czasy przyspieszania (rampy, D..). v v

* przy pracy z kartg opcjonalng (zewnetrzne zasilanie 24 V), gdy przy aktywnym
“enable” wystgpig zaniki napiecia zasilania.

46: low voltage
(za niskie napiecie)

47: device overl. Maksymalny, dopuszczalny przy statych obrotach moment zostat przekroczony.
(przecigzenie przetwor- | Ograniczenie dopuszczalnego momentu okreslajg parametry C03, C04 jak rowniez v v
nicy) wejscie analogowe 2 (patrz cz. 8.2).

48: accel. overl. . . . . .
To samo co 47: device overl. ale podczas przyspieszania. Przy pracy przerywanej

(przem_qzenle_ przy (C20=2) skuteczna jest wartos¢ M-Max 2 (C04). v v
przyspieszaniu)

49: decel. overl. To samo co 47: device overl. ale podczas hamowania v v
50: operat. area Zakres pracy okreslony w parametrach C41 ... C46 zostat przekroczony. v v

(zakres pracy)

Tylko w pozycjonowaniu (C60=2).Sygnat posi.start lub posi.step nie jest akceptowany.

* pozycja lezy poza wytgcznikiem koncowym programowym 150 151. N N

« przed referowaniem (186=0) nie moga zosta¢ osiggniete pozycje w absolutnej meto-
dzie jazdy (np.J11=1).

51: refused (odmowa)

52: communication Zakiécenie w komunikacji pomiedzy przetwornica i FDS-Tool przy sterowaniu
(komunikacja) z PC.

Jeden z wytagcznikéw koncowych zostat osiagniety lub naped znajduje sie poza
wytacznikiem koncowym programowym 150 i I51. Przy referowaniu na wytgcznik
koncowy (130=1) zamiana wytgcznikdw wywotuje takze to zakitdcenie.

53: stop input
(wytacznik kohcowy)

Maksymalny, dopuszczalny uchyb (121) (réznica miedzy pozycjg rzeczywistg i zadana)
zostat przekroczony. v
Mozliwe przyczyny: przecigzenie silnika, za szybkie przyspieszanie, zablokowanie

54: follow error
(uchyb)

-Przy pracy z kartg EA-4001 lub GB-4001 brakuje zewnetrzne zasilanie 24 V albo
karta jest uszkodzona.Nie wystapi zakidcenie, jezeli ,enable” jest nieaktywne.
- Karta opcjonalna nie znaleziona; jezeli B26=1:0pcja(X20)

55: option-board
(karta opcjonalna)

* Zdarzenia zaznaczone “V , w kolumnie FDS-Tool mogg by¢ zaprogramowane w FDS-Tool jako meldunek, ostrzezenie
lub zaktécenie albo catkowicie zignorowane.

Kasowanie zakiocen:
« enable: zmiana poziomu sygnatu z ,0“ na ,1“ na wejsciu “enable”.
Zawsze dostepne.
« przycisk [sq (tylko,gdy A31=1). Uwaga! Naped
e auto-kasowanie (tylko,gdy A32=1). rusza natychmiast!
» wejscie binarne (F31 ... F35=13).

Parametry E40 i E41 umozliwiajg odpytanie ostatnich 10 zaktécen (1=ostatnie zakitécenie). Przy pomocy FDS-Tool
mozliwe jest przyporzadkowanie zdarzeniom reakcji przetwornicy na nie (zaktécenie,meldunek,ostrzezenie lub zadna).
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18. Synchronizacja-schemat blokowy

Aktualna WZ pred.obr, np. z AET, stafef WZ lub siec

pred. obrot - sterowanie wslepne
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19. Schemat blokowy-wartos¢ zadana
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21. Tabela parametréw

Parametr ZW | Pod. Parametr ZW | Pod. Parametr ZW | Pod.
B65 | Kp-1Q (Moment) [%] D60 | accel 6 [s/150HzZ] 2
D61 | decel 6 [s/150Hz] 2
D62 | Fix-RV 6 [Upm] | 2000
D70 | accel 7 [s/150Hz] | 25
D71 | decel 7 [s/150Hz] | 25
D72 | Fix-RV 7 [Upm] | 2500
C04 | M-Max 2 [%] | 150 D80 | ramp shape 0
All | paraSetEdit C10 | skip speed 1 [Upm] 0 D81 | decel-quick  [s/150Hz] | 0,2
language C11 | skip speed 2 [Upm] 0 D90 | refValSource 0
C12 | skip speed 3 [Upm] 0 D91 | motorp.func 0
Al4 | edit password C13 | skip speed 4 [Upm] 0 D92 | negateRefVval 0
A15 | auto-return 1 C20 | startup 0 D93 | RV-Generator 0
C21 | M-load start [%] | 100 D94 | RV-Generator time  [ms] 500
C22 | t-load start 5
C30 | J-mach/J-mot 0
C31 | n-control Kp [%] 60
A30 | operat.input €32 | n-control Ki [%] | 30
A3l | <Esc>-reset €35 | n-control kp n=0 100 EO3 | DC-link-volt I\
A32 | auto-reset C40 | n-Window [Upm] | 30 EO4 | V-motor [V]
A33 | tAutoReset [mM 15 C41 | opRangeN-Min.  [Upm] 0
A34 | auto-start 0 C42 | opRangeN -Max. [Upm] | 6000 EO06 | n-refval [Upm]
A35 | lowVolt.lim e C43 | opRangeM -Min _ [%] | © E07 | n-postramp __[Upm]
- T30 C44 | opRangeM —-Max  [%] | 400 EO08 | n-motor [Upm]
A36 | V-mains 3400 c45 | opRangeX -Min  [%] | ©
AS7 | reset memo C46 | opRangex-Max___[%] | 400 E11 [AE2devel [ [ |
A40 | read Pbox [%] C47 | opRange C45/C46 0
A4l | selParaSet C48 | opRange C47 Betr. 0
A42 | copyPset 1>2 [%] c49 | opRange Accel&enebl. 0 E14 | BE5-freqgRV [%]
A43 | copyPset 2>1 [%] cs0 | display func 0 E15 | n-encoder [Upm]
A50 | installation cs1 | display fact 1 E16 | analog-outp. [%]
A51 | install. RV [Upm] | 300 cs2 | dsp.decimals 0 E17 |relay 1
A55 | Hand funktion C53 | display text E18 | relay 2
A82 | CAN-baudrate C60 | run mode 1 E19 | BE15...BE1 & ENA
A84 | profibusbaud
E22 | i2t-device [%]
E23 | i2t-motor [%]
D03 | refValue-Max [%] | 100 E24 | i2t-brakeRes [%6]
D04 | n (RV-Min) [Upm] 0 E25 | device temp [°C]
DO5 | refValue-Min [%] 1 E26 |BA 1
D06 | RefValueOffset [%] 0 E27 | BA15..1&rell
D07 | refValueEnable 0 E29 | RevValue
D08 | monitor RV 0 E30 | run time [h,m,s]
D09 | Fix-RV Nr. 0 E31 | enabled time [h,m,s]
E32 | energy count [kw
B21 | V/f-charact. 0 E33 | Vi-max-memo V]
B22 | V/f-gain [%0] 100 E34 | |-max-memo [A]
B23 | Boost [%] 10 E35 | Tmin-memo [°C]
B24 | f-switching [kHz] 4 E36 | Tmax-memo [°C]
B25 | halt-flux 1 E37 | Pmin-memo [kwW]
B26 | MotorEncoder 0 E38 | Pmax-memo kW]
B27 | Time-stop-magnetizing 0 E40 | foultType
B30 | additMotOper 0 E41 | foultTime
B31 | oscillatDamp 0 D40 | accel 4 [s/150Hz] | 0,5 E42 | foultCnt
B32 | SLVC-Dynamik [%]| 70 D41 | decel 4 [s/150Hz] | 05 E45 | control word
_ D42 | Fix-RV 4 [Upm] | 500 E46 | status word
D50 | accel 5 [s/150Hz] 1 E47 | n-field-bus [Upm]
B53 | R1-Motor Q]| typ. D51 | decel 5 [s/150Hz] 1
B64 | Ki-IQ (Moment) [%]| typ. D52 | Fix-RV 5 [Upm] | 1000
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21. Tabela parametrow

Parametr ZW | Pod. Parametr ZW | Pod. Parametr ZW | Pod.
E52 | device-no. F62 | BES- function 0 H61 | SSI-Code 0
E53 | variant-no. F63 | BE9- function 0 H62 | SSI-Datenbits 25
E54 | Option-board F64 | BE10- function 0 I.. POZYCJONOWANIE-MASZYNA

E55 | ident-no. F65 | BE11- function 0 100 | posi.range 1
E56 | Pset.ident 1 F66 | BE12- function 0 101 | circ.length [105] | 360
E57 | Pset.ident 2 F67 | BE13- function 0 102 | posi.encoder 2
E58 | Kommubox F68 | BE14- function 0 103 | direction optimize 1
E60 | RV-selector F70 | BE6-invers 0 104 | move direct. 0
E61 | add.ref.val [Upm] F71 | BE7-invers 0 105 | measUnitSict 2
E62 | act. M-Max [%] F72 | BE8-invers 0 106 | dec.digits 2
E63 | PID limit F73 | BE9-invers 0 107 | way/revNumer [105] | 360
E65 | PID- diviation [%] F74 | BE10-invers 0 108 | way/revDenom [U] 1
E71 | AE1 scaling [%] F80 | BA1- function 1 109 | measure.unit

E72 | AE2 scaling [%] F81 | relay2- function 0 110 | max.speed [105/s] | 10
E73 | AE2 scaling 2 [%] F82 | BA3- function 1 111 | max.accel [105/s7] | 10
E80 | oper.cond F83 | BA4- function 1 112 | tip speed [105/s] | 180
E81 | event level F84 | BA5- function 1 115 | acc-override

E82 | event name G.. TECHNOLOGIA 116 | S-ramp [ms]

E83 | warn.time G00 | PID- control 0 119 | Enable-interruption

E84 | act.paraSet GO01 | PID-Kp 0,3 120 | Kv-factor [1/s] 30
F.. ZACISKI G02 | PID- Ki [1/s] 0 121 | MaxFollwErr [105] 90
F0O | rel 2-funct. 0 G03 | PID- Kd [ms] 0 122 | TargetWindow [105]

FO1 | BrakeRelease  [Upm] 0 G04 | PID limit [%] | 400 123 | deadband p.controll[I05]

F02 | brake set [Upm] 0 GO5 | PID limit 2 [%] | -400 125 | n-precontrol 80
FO3 | rel. 2 t-on [s] 0 GO6 | PID- Kp2 1 130 | ref.mode

F04 | rel. 2 t-off [s] 0 G10 | winder 0 131 | ref.direct.

FO5 | rel. 2invert 0 G11 | diameter 0 132 | ref.fast. [I05/s] | 90
F06 | t-brakeRelea [s] 0 G12 | winder D-Min [mm] 10 133 | ref.Slow [105/s] 4,5
FO7 | t-brakeSet [s] 0 G13 | winder D-Max [mm] | 100 134 | ref.position [105] 0
F10 | rel. 1-funct 0 G14 | winder D-ini [mm] 10 135 | ref.encoderSig0 0
F20 | AE2-function 0 G15 | overdrive RV [Upm] 0 136 | contin.ref 0
F21 | AE2-offset [%] 0 G16 | Diameter-Ramp. [mm/s]| 10 137 | power-on ref 0
F22 | AE2-gain [%] 100 G17 | Upward pull [%] 0 138 | ref.block 0
F23 | AE2-lowpass [ms] 0 G19 | winder D-act [mm] 140 | posi.-Step memory 0
F24 | AE2-offset2 [%] 0 G20 | electr.gear 150 | softwStop - [105] | -10000000
F25 | AE1-function 10 G21 | speed master 151 | softwStop+ [105] | 10000000
F26 | AE1-offset [%] 0 G22 | speed slave 160 | el.cam beg. [105] 0
F27 | AE1-gain [%] | 100 G23 | Kp synchron. [1/s]| 30 161 | el.cam end [105] | 100
F30 | BE-Logik 0 G24 | max.syncDiff 3600 170 | posi. Offset [105] 0
F31 | BE1-function 8 G25 | syncReset 3 180 | act.position [105]

F32 | BE2-function 6 G26 | n-corr. max. [Upm] | 3000 181 | target posi. [105]

F33 | BE3-function 1 G27 | RV-encoder 0 182 | active block

F34 | BE4-function 2 G28 | n-Master [Upm] 183 | select.block

F35 | BE5-function 0 G29 | sync.diff [°] 184 | follow.error [105]

F36 | BE4/5-incre [I/U] | 1024 G30 | n-precontrol [%]| 80 185 | in position

F37 | fmax freg-RV [kHz] | 51,2 G31 | ref.direct. 0 186 | referenced

F38 | quick stop 0 G32 | ref.fast [Upm]| 1000 187 | el.cam

F40 | anaOutp-func 0 G33 | ref.slow [Upm]| 300 188 | speed [105/s]

F41 | anaOutp-offset [%] 0 G35 | ref.encoderSig0 J.. POZYCJONOWANIE-WARTOSC ZADANA
F42 | anaOutp-gain [%] | 100 638 | sync-offset [l JO0 | posi.start

F43 | AnaOutp.1 amount 0 G40 | Stat. Friction torque  [Nm]| 0 J01 | posi.step

F49 | BE-geargain 1 G41 | Dyn. Friction torque.[Nm/100| 0 J02 | block number 0
F51 | BEl-invers 0 G42 | T-Dyn low pass [ms]| 50 J03 | tip-mode

F52 | BE2-invers 0 H.. ENCODER J04 | teach-In

E53 | BE3-invers 0 H20 | X20- function 1 Jos | start ref

F54 | BE4-invers 0 H21 | Encodersim. Incre. 0

F55 | BES-invers 0 H22 | X20-incre. ]| 1024 = standartowe menu, poréwnaj
F60 | BE6- function 0 H23 | X20-gearfactor 1 parametr A10 rozszerzone
F61 | BE7- function 0 H60 | SSl-inver 0 menu: A10=1
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21. Tabela parametrow
22. Akcesoria

Parametr | ZW Nastawy w programach jazdy 1 -8
Satz 1 Satz 2 Satz 3 Satz 4 Satz 5 Satz 6 Satz 7 Satz 8
J10..J18 |J20..J28 |J30...J38 |J40..J48 ]J50..J58 |J60...J68 |J70..J78 |J80...J88
J..0 | position 0
J..1 | posi.mode 0
J..2 | speed 1000
J..3 | accel 1000
J..4 | decel 1000
J..5 | repeat no. 0
J..6 | next block 0
J..7 | next start 0
J..8 |delay 0
L10..L12 [ L20....22 |130...L.32 |L40..L42 |150....52 |160..L62 [L70..L72 |180...L82
L..0 | brake 0
L..1 | posipunktA 0
L..2 | posipunktB 0
posipunktS1 posipunktS2 posipunktS3 posipunktS4
N10...N14 N20...N24 N30...N34 N40...N44
N..0 | S..-pozycja [105] 0
N..1 | S..-Metoda 0
N..2 | S..-pamie¢1 0
N..3 | S..- pamig¢ 2 0
N..4 | S..- pamie¢ 3 0
22. Akcesoria
Pasujacy rezystor . o oGP
Typ hamujacy Dtawik wyjsciowy
FBS 4008/B
100 Q, 150 W [25.863] RUxx
FBS 4013/B
FDS 4014/8 | 3000, 100w [40.374] | U 77575 Aeff[28.206] h || Motor-
300 Q, 150 W [40.375] filter
FDS 4024/B | 300 Q, 250 W [40.376]
FBS 4028/B 100 Q, 150 W [25.863] RU 774/ 13 Aeff [28.207] B 9
FDS 4040/B RU 775/ 5 Aeff [28.206] ol |
b
ros oo | 000 o e
) : RU 774 ] 13 Aeff [28.207 i
FDS 4085/B Dtawik RU 774 RU 775 RU 778
FDS 4110/B (SW Xﬂm;‘ G 1105x240x80 | 70x 160 x55 | 90 x 350 x 90
RU 778 / 25 Aeff [28.208]
FDS 4150/B 30 Q, 600 W [29.568] max. . _—
FDS 4220/B ... odpada przekroj ) 6 mm® sztywny 4 mm°® gietki
FDS 4300/B _lub 2 x RU 778 réwnolegle przewodow
Opis Nr. Wyjasnienie
BG1 41.770 4
Wtyczka do sprzezenia ©
stopni posrednich BG2 41.771 cz. 4
(tylko FDS)
BG3 41.772 cz. 4
Karta opcjonalna EA4001 43.414 cz.14.1
Karta opcjonalna GB4001 43.415 cz. 141
Karta opcjonalna SSI-4000 43.211 cz.14.3
Karta opcjonalna zew. 24 V zasilanie 43.090 cz.14.2
Karta opcjonalna ASI-4000 43.199 ASi-Dokumentacja Impr.-Nr.441 509
CAN-sie¢, Kommubox 40.021 CAN-Sie¢- Dokumentacja Impr.-Nr. 441 376
Profibus-DP-sie¢, Kommubox 40.022 Profibus- Dokumentacja Impr.-Nr. 441 406
Parabox 27.350 cz. 8.7
FDS-Tool Software dla Windows (3%2"-dyskietka) 41.499 Download poprzez http://www.stoeber.de
Kabel potaczeniowy G3
PC <-> FDS mit Sub-D-Stecker, 9-polig. 41.488 €z.9.9
Controlbox P i 42,294
(kabel potaczenoiowy rogramator reczny ' Controlbox- Dokumentacja Impr.-Nr. 441 445
FDS /SDS -2 m) DIN-Einbaugeh&use 96 x 96 42.225

69




= = Wizyta w STOBER Homepage

http://www.stoeber.de

Tam mozna znalez¢ zawsze aktualne:

> Software FDS-Tool FDS/SDS
» Katalogi, Dokumentacje, Informacje do montazu, ...
> Zastosowania J

Nowe ... Nowe ... Nowe ...

o Karty opcjonalne EA4001 i GB4001.
> cz.141i6.1

¢ Karta opcjonalna S$SI1-4000 do pozycjonowania z bezwzglednym impulsatorem.
= cz. 14.3

o Karta opcjonalna ASI-4000 ASi-Bus Slave i dodatkowe wejscia i wyjscia binarne.
=> http://www.stoeber.de

¢ Controlbox do programowania i wyswietlania stanu pracy przetwornic
=> http://www.stoeber.de

e W wersji Software 4.5 kompatybilno$¢ do STOBER-Servofalownika POSIDYN® SDS 4000.

@ Dokumentacja otrzymana od:
-
STOBER ANTRIEBSTEGCHNIK

mbH + Co. KG
GERMANY
Kieselbronner Strasse 12 - 75177 Pforzheim
Postfach 910103 - 75091 Pforzheim
Fon +49 (0) 7231 582-0, Fax +49 (0) 7231 582-1000
Internet: http://www.stoeber.de / E-Mail: mail@stoeber.de

© 2000 STOBER ANTRIEBSTECHNIK GmbH + Co. KG

Impressum: Nr. 441452.01.00 - 05.2000

- Zastrzega sie mozliwo$¢é zmian technicznych-



	SPIS TRÉSCI
	BEZPIECZENSTWO PRACY
	DANE TECHNICZNE
	MONTAZ
	MIEJSCE ZAMONTOWANIA

	INSTALACJA ELEKTRYCZNA
	MONTAZ ZGODNY Z NORMAMI EMC
	FI-WYLACZNIK OCHRONY
	SPRZEGANIE STOPNIA POSREDNIEGO

	PRZYTACZA
	KOMPATYBILNOSC
	KARTY OPCJONALNE EA4000, GB4000
	FDS 1000, 2000

	OBSLUGA I PROGRAMOWANIE
	WYSWIETLACZ
	PROGRAMOWANIE
	HASLO

	URUCHOMIENIE
	PODSTAWOWE  PARAMETRY
	TYP  SILNIKA
	WARTOSC  ZADANA  Z  TASTATURY
	WARTOSC ZADANA ANALOGOWO/ CZESTOTLIW.
	STALE WARTOSCI ZADANE
	STEROWANIE  HAMULCA
	TRANSMISJA  DANYCH

	FUNKCJE  SPECJALNE
	WEJSCIA  BINARNE  BE1 ... BE5 (BE6...BE10)
	OGRANICZENIE  MOMENTU  OBROTOWEGO
	ZAKRES  PRACY
	WYBÓR  ZESTAWU  PARAMETRÓW
	POTENCJOMETR
	WEKTOROWA PRACA Z IMPULSATOREM
	KASOWANIE  ZAKLÓCEN
	ROZRUCH  SILNIKA
	STEROWANIE  Z  PC

	POZYCJONOWANIE
	FUNKCJONALNOSC
	PRZYLACZA
	POZYCJE, PROGRAMY JAZDY
	POZYCJONOWANIE  WZGLEDNE / ABSOLUTNE
	URUCHOMIENIE
	OGRANICZONY ZAKRES RUCHU
	NIESKONCZONY ZAKRES RUCHU (“OS ZAMKNIETA

	REFEROWANIE
	REGULATOR  POLOZENIA
	SPRZEZENIE  PROGRAMÓW  JAZDY
	PROSTE  PRZYKLADY
	WYLACZENIE  AWARYJNE
	OBROT./LINIOWE POMIARY PRZEMIESZCZENIA
	ZEWNETRZNY IMPULSATOR I PROGRAMOWANIE
	ENCODER
	DOPASOWANIE SILNIK/ZEW. SYSTEM POMIARU
	ZEWNETRZNY IMPULSATOR I PROGRAMOWANIE


	PUNKTY PRZELACZANIA W POZYCJONOWANIU

	TECHNOLOGIA
	REGULATOR  PID
	ZWIJANIE
	KONTROLA  SREDNICY CZUJNIKIEM (AE2)
	REGULACJA  NACIAGU
	ROZWIJANIE  Z  ROLKA  STERUJACA
	ROZWIJANIE  Z  CZUJNIKIEM  NACIAGU
	ROZWIJANIE  Z  CZUJNIKIEM  NACIAGU


	SYNCHRONIZACJA
	FUNKCJONALNOSC
	PODLACZENIE  IMPULSATORA
	PODLACZENIE WEJSC I WYJSC BINARNYCH
	URUCHOMIENIE SLAVE
	RÓZNICA  KATOWA
	SYNCHRONIZACJA OBROTÓW I KATA
	WYLACZENIE  AWARYJNE
	JAZDA REFERENCYJNA SLAVE

	OPIS PARAMETROW
	KARTY OPCJONALNE
	GB4001 i EA4001
	ZEWN. KARTA OPCJONALNA ZASILANIE 24 V
	SSi-4000

	TABELA REZULTATÓW
	STANY PRACY
	ZAKLÓCENIA / ZDARZENIA
	SYNCHRONIZACJA - SCHEMAT BLOKOWY
	SCHEMAT BLOKOWY - WARTOSC ZADANA
	TABELA PARAMETRÓW
	AKCESORIA
	IMPRESSUM



