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Bezpieczenstwo

BB B B> B PP

Ostrzezenie! Naped pradu przemiennego o regulowanej predkosci ACS550
powinien by¢ instalowany TYLKO przez wykwalifikowanego elektryka. .

Ostrzezenie! Nawet kiedy silnik jest zatrzymany, wystepuja niebezpieczne
napiecia na zaciskach obwodu zasilania U1, V1, W1, U2, V2, W2 oraz, w
zaleznosci od rozmiaru napedu, UDC+ i UDC- lub BRK+ i BRK-.

Ostrzezenie! Gdy jest przytaczone zasilanie sieciowe, wewnatrz obudowy
napedu wystepuja niebezpieczne napiecia. Po odtgczeniu zasilania
sieciowego nalezy odczekaé¢ co najmniej 5 minut (aby kondensatory obwodu
posredniego roztadowaly sie), zanim zdejmie sie obudowe napedu.

Ostrzezenie! Nawet gdy naped ACS550 nie jest zasilany, moga w nim
wystepowac niebezpieczne napiecia zewnetrzne na zaciskach wyjs¢
przekaznikowych R01 ... R03.

Ostrzezenie! Kiedy zaciski sterowania dwu lub wiecej napedéw sa potaczone
réwnolegle, napiecie pomocnicze dla tych przytaczen sterowania musi
pochodzi¢ z tego samego zrédta, ktorym moze by¢ albo jeden z tych napedéw
albo tez zewnetrzne zrédto zasilania.

Ostrzezenie! Naped ACS550-01/U1 nie moze by¢ naprawiany w miejscu jego
zainstalowania. Nigdy nie nalezy prébowaé¢ naprawiaé¢ uszkodzonego napedu
w miejscu jego zainstalowania; w przypadku awarii napedu nalezy
zkontaktowac¢ sie z producentem napedu lub z lokalnym centrum serwisowym
ABB w celu jego wymiany.

Ostrzezenie! Naped ACS550 zacznie pracowacé¢ automatycznie po
przywroceniu zasilania w przypadku chwilowej przerwy w zasilaniu, jezeli jest
aktywne zewnetrzne polecenie “bieg” (RUN).

Ostrzezenie! Radiator moze rozgrza¢ sie do wysokiej temperatury (patrz
rozdziat “Dane techniczne”).

Ostrzezenie! Jezeli naped bedzie uzywane w sieci o nieuziemionym punkcie
zerowym, nalezy zdemontowa¢ sruby w punktach EM1 i EM3 (rozmiar napedu
R1 ... R4) lub F1 i F2 (rozmiar napedu R5 i R6) - patrz schematy odpowiednio
na stronie 17 i 16.

Uwaga! Aby uzyskac¢ wiecej informacji, nalezy skontaktowac¢ sie z producentem
napedu lub z lokalnym przedstawicielem handlowym ABB.

Bezpieczeristwo
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Zastosowanie Ostrzezen i Uwag

Instrukcje bezpieczenstwa zawarte w tym podreczniku dzielg sie na dwie
grupy:

» Uwagi sg stosowane dla podkreslenia informacji szczegodlnie istotnych dla
czytelnika albo kiedy sg podawane dodatkowe informacje na dany temat.

» Ostrzezenia sg uzywane gdy nie spetnienie pewnych warunkéw jest grozne dla
zycia i zdrowia uzytkownika lub stwarza ryzyko powaznego uszkodzenia
urzadzenia. Méwig one rowniez jak unikng¢ niebezpieczenstwa.

Dla wyréznienia ostrzezen w tekscie podrecznika sg stosowane nastepujace
symbole:

Q Ostrzezenie o niebezpiecznym napieciu: ostrzega o sytuacjach,
w ktérych wysokie napiecie moze spowodowac zagrozenie dla zycia lub zdrowia
personelu i / lub uszkodzenia urzadzen.

@ Ostrzezenie ogodlne: ostrzega o sytuacjach, w ktérych moga mie¢ miejsce
zagrozenia dla zycia lub zdrowia personelu lub uszkodzenia urzadzen
spowodowane przez przyczyny inne niz elektryczne.

Bezpieczenstwo



Podrecznik Uzytkownika ACS550 3
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Instalacja

Nalezy uwaznie przestudiowac niniejsze instrukcje dotyczace instalacji przed
przystapieniem do jakichkolwiek czynnosci montazowych. Nieprzestrzeganie
podanych tu instrukcji i zalecen moze spowodowa¢ uszkodzenie
przemiennika lub obrazenia personelu.

A Ostrzezenie! Przed rozpoczeciem jakichkolwiek czynnosci przy instalacji
napedu nalezy przeczytaé rozdziat “Bezpieczenstwo” na poczatku tego
podrecznika.

Schemat blokowy instalacji

Instalacja napedu pradu przemiennego o regulowanej predkosci ACS550 powinna
by¢ wykonywana wedtug schematu blokowego przedstawionego ponizej. Kolejne
kroki procedury instalacji powinny by¢ wykonywane w kolejnosci jak podano na
schemacie blokowym. W kolumnie po prawej stronie kazdego kroku procedury
instalacji podano odwotania do rozdziatéw niniejszego Podrecznika gdzie zawarte
sg szczegotowe informacije potrzebne dla prawidtowej instalacji napedu.

Zadanie (krok) Patrz
‘ Przygotowanie do instalacji ‘ Rozdziat “Przygotowanie do instalacji”, str. 8.
‘ Rozpakowanie napedu ‘ Rozdziat “Rozpakowanie napedu”, str. 16.
Przygotowanie miejsca Rozdziat “Przygotowanie miejsca zainstalowania”, str. 17 .

zamontowania napedu

v

Zdemontowanie ostony przedniej Rozdziat “Zdejmowanie ostony przedniej ”, str. 17.
obudowy

‘ Zamontowanie napedu ‘ Rozdziat “Montaz napedu”, str. 18.

‘ Wykonanie okablowania ‘ Rozdziat “Wykonanie okablowania”, str. 19.

‘ Sprawdzenie instalacji napedu ‘ Rozdziat “Sprawdzenie instalacji”, str. 31.
Zamontowanie ostony przedniej Rozdziat “Zaktadanie ostony”, str. 33.
obudowy

v

‘ Podanie zasilania ‘ Rozdziat “Podanie zasilania”, str. 32.
‘ Pierwsze uruchomienie ‘ Rozdziat “Pierwsze uruchomienie”, str. 35.

Instalacja
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Przygotowanie do instalacji

Identyfikacja napedu
Etykiety napedu

Aby okresli¢ typ napedu jaki ma by¢ zainstalowany nalezy odwotac sie do:

10

* Numeru seryjnego napedu umieszczonego na etykiecie zamocowanej w gornej

czesci piyty dtawika napedu, pomiedzy otworami montazowymi tej ptyty.

ACS550-01-08A8-4

U, 3~ 380...480 V
Ion / long 8.8A/6.9A
Py/Phg 473 KW

T TR
2030700001*

I
Ser. no.*

» Kodu typu napedu umieszczonego na etykiecie zamocowanej na radiatorze

napedu - po prawej stronie ostony.

Input U, 3~380...480 V
(PPN 88A
f, 48..63 Hz cus C 6
Output U 3~0...UVv LISTED
I/ Izng 88A /6.9 A AT A
173 0...500 Hz Ser. n0.*2030700001
Motor PN/Phd 4 /3 kW
ACS550-01-08A8-4

Kod typu

Ponizej przedstawiono wykres pomagajacy w interpretacji kodu typu napedu

znajdujacego sie na kazdej z wyzej opisanych etykiet: .

ACS550-01-08A8-4+...

Naped standardowy pradu przemiennego (AC), seria prod. 550 4|

Konstrukcja (specyficzna dla danego regionu)
01 = konfiguracja i czesci dla instalacji w Europie, zgodno$¢ z normami IEC
U1 = konfiguracja i czesci dla instalacji w USA, zgodno$¢ z normami NEMA

Znamionowy prad wyjsciowy
Szczegoty patrz tabela danych znamionowych napedu

Napiecie znamionowe

2=208...240 VAC
4 =380...480 VAC

Stopien ochrony obudowy
Brak specyfikacji = IP 21/ UL typ 1
B056 = IP 54 / UL typ 12

Parametry znamionowe i rozmiar napedu

W rozdziale “Dane znamionowe” na str. 199 podano specyfikacje techniczne oraz
rozmiar napedu, ktory jest bardzo istotny poniewaz niektore instrukcje i zalecenia w

niniejszym Podreczniku réznig sie w zaleznosci od rozmiaru napedu. Aby

prawidtowo odczytywac tabele danych znamionowych konieczne jest

Instalacja
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zidentyfikowanie znamionowego pradu wyjsciowego napedu, ktéry mozna odczytac
z kodu typu napedu. Ponadto, kiedy korzysta sie z tabeli danych znamionowych
nalezy zwrdci¢ uwage, ze tabela ta jest podzielona na sekcje odpowiadajace réznym
napieciom znamionowym.

Kompatybilnos¢ silnika

Silnik, naped oraz zasilanie muszg by¢ wzajemnie kompatybilne.

Spe<_:yf_|kac1a Zweryfikowaé Odwotanie
silnika

Typ silnika Silnik indukcyjny 3-fazowy | —

Prad znamionowy | Warto$¢ dla silnika » Etykieta z kodem typu umieszczona na
powinna miescic sie w napedzie, sekcja odpowiadajgca
nastepujacym zakresie: znamionowemu pradowi wyjsciowemu lopg,
0.2...2.0 * Ippq lub,

(I2hg = prad napedu dla + Kod typu umieszczony na napedzie i w tabeli
ciezkich warunkow pracy) danych znamionowych w rozdziale “Dane
techniczne” na str. 199.

Czestotliwos¢ 10...500 Hz -

Znamionowa

Zakres napie¢ Silnik jest kompatybilny z | 208...240 V (dla ACS550-X1-XXXX-2) lub
zakresem napieciowym 380...480 V (dla ACS550-X1-XXXX-4)
napedu ACS550.

Wymagane narzedzia
Aby zainstalowa¢ naped ACS550 potrzebne sg nastepujace narzedzia:
»  Whkretaki (rozmiary odpowiednie dla montowanego oprzyrzgdowania)
* Przyrzad do zdejmowania izolacji z przewodow
*  Przymiar tasmowy
* Wiertarka

» Elementy mocujace: wkrety lub sruby i nakretki, po cztery kazdego typu. Typ
elementéw mocujacych zalezy od miejsca montowania napedu oraz od rozmiaru

napedu:
Rozmiar napedu Elementy mocujace
R1...R4 M5 #10
R5 M6 1/4 cala
R6 M8 5/16 cala

Srodowisko pracy i obudowa napedu

Nalezy zweryfikowac, czy miejsce zainstalowania napedu spetnia wymagania dla
srodowiska pracy napedu okreslone w niniejszym podreczniku. Aby zapobiec
uszkodzeniu napedu przed jego zainstalowaniem, nalezy go transportowac i
przechowywac przy spetnieniu wymagan dla transportu i przechowywania napedu
podanych w rozdziale “Warunki otoczenia” na stronie 211.
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Nalezy zweryfikowac, czy obudowa napedu jest odpowiednia do warunkow pracy w
miejscu jego zainstalowania, opierajac sie na poziomie zanieczyszczen w powietrzu
w miejscu zainstalowania napedu:

Obudowa o stopniu ochrony IP 21 / UL typ 1. W miejscu zainstalowania napedu

powietrze musi by¢ wolne od kurzu i pytu, gazéw lub cieczy korodujgcych oraz od
zanieczyszczen o wtasnosciach przewodzacych takich jak produkty kondensacji

pary wodnej, pyt weglowy czy drobne czgstki metaliczne.

Obudowa o stopniu ochrony IP 54 / UL typ 12. Obudowa ta zapewnia ochrone od
kurzu unoszacego sie w powietrzu i strumieni wody pod niewysokim cisnieniem
lub rozbryzgdéw wody z kazdego kierunku.

Miejsce zainstalowania napedu

Nalezy zweryfikowac czy miejsce zainstalowania napedu spetnia nastepujace
wymagania:

Naped musi by¢ zamontowany w pozycji pionowej na rownej powierzchni o
odpowiedniej wytrzymatosci, w srodowisku pracy zdefiniowanym powyzej.

Minimalna wolna przestrzeh wymagana dla zamontowania napedu jest okreslona
przez wymiary zewnetrzne napedu (patrz rozdziat “Wymiary zewnetrzne” na str.
208 i 210) plus przestrzen konieczna dla przeptywu powietrza chtodzgcego wokét
urzgdzenia) - patrz rozdziat “Chtodzenie” na str. 206).

Odlegtosé pomiedzy silnikiem a napedem jest ograniczona przez maksymalng
dopuszczalng dtugos¢ kabla silnika - patrz rozdziat “Przytgcza silnika” na str 205.

Miejsce zainstalowania napedu musi by¢ w stanie przenies¢ obcigzenia
mechaniczne wynikajace z wagi napedu - patrz rozdziat “Masy” na
str. 209 i 210.

Okablowanie i spetnienie wymagan w zakresie kompatybilnosci
elektromagnetycznej (EMC)

Wymagania jakie naped musi spetnia¢ w zakresie kompatybilnosci
elektromagnetycznej nalezy okresli¢ w oparciu o odpowiednie przepisy lokalne.
Mowigc ogolnie, nalezy:

Dobra¢ rozmiary kabli zgodnie z lokalnie obowigzujgcymi przepisami.

Poprowadzi¢ osobno okablowanie zasilania sieciowego, okablowanie silnika,
okablowanie sterowania i komunikacji oraz okablowanie zespotu hamowania.

Zwréci¢ uwage na maksymalng dopuszczalng dtugosc¢ kabla silnika, ktéra moze
by¢ narzucona przez wymagania w zakresie EMC (oznaczenie CE lub C-Tick) -
patrz rozdziat “Kabel silnika” na str. 13.

Odwota¢ sie do specyfikacji / zalecen podanych w rozdziatach

“Kable i bezpieczniki zasilania wejsciowego (sieciowego)” str. 202, “Przytacza
kablowe” str. 204, “Przytagcze zasilania wejsciowego (sieciowego)” str. 205, oraz
“Przytacza silnika” str. 205.

Instalacja
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Instrukcje dotyczace kompatybilnosci elektromagnetycznej (EMC) (dla
Europy, Australii oraz Nowej Zelandii)

W rozdziale tym opisano sposoby dostosowania sie do wymagan w zakresie
kompatybilnosci elektromagnetycznej (EMC) (w Europie, Australii i Nowej Zelandii).
Jezeli chodzi o napedy instalowane w USA i w innych regionach dla ktérych nie
okreslono specjalnych wymagan w zakresie kompatybilnosci elektromagnetyczne;j
(EMC), nalezy poming¢ niniejszy rozdziat i przejs¢ do rozdziatu “Kable sterowania”
str. 15.

Oznaczenie “CE” (w chwili publikacji tego podrecznika oczekuje na zatwierdzenie)

Oznaczenie “CE” jest umieszczane na napedach pradu przemiennego ACS550 jako
potwierdzenie, ze naped ten spetnia wymagania dyrektyw europejskich
odnoszacych sie do urzgdzen niskonapieciowych oraz dyrektyw dotyczacych EMC
(European Low Voltage and EMC Directives) - dyrektywa nr 73/23/EEC, ze
zmianami wprowadzonymi przez 93/68/EEC oraz dyrektywa 89/336/EEC, ze
zmianami wprowadzonymi przez 93/68/EEC).

Dyrektywa EMC definiuje wymagania co do odpornosci i emisji zakiécenh przez
urzadzenia elektryczne uzytkowane na obszarze Unii Europejskiej. Norma
produktowa zwigzana z EMC o numerze EN-61800-3 obejmuje wymagania podane
dla napeddéw takich jak ACS550. Napedy pradu przemiennego ACS550 spetniajg
wymagania podane w normie EN-61800-3 dla srodowiska klasy drugiej i dla
srodowiska klasy pierwszej, przy dystrybucji ograniczone;j.

Norma produktowa EN 61800-3 (Systemy napedow elektrycznych o regulowanej
predkosci - Czes¢ 3: norma produktowa zawierajgca okreslone metody testowania)
definiuje sSrodowisko klasy pierwszej jako srodowisko, ktére obejmuje réwniez
pomieszczenia mieszkalne. Obejmuje ono réwniez wszelkie pomieszczenia, w
ktérych urzadzenia elektryczne sg przytgczone bezposrednio do sieci zasilajacej
niskiego napiecia (bez transformatoréw posredniczacych) tak, jak to ma miejsce w
budynkach mieszkalnych.

Srodowisko klasy drugiej obejmuje pomieszczenia inne niz te, w ktérych
urzadzenia elektryczne sg przytaczone bezposrednio do sieci zasilajacej niskiego
napiecia, ktéra zasila budynki mieszkalne.

Oznaczenie “C-Tick” 0

Oznaczenie to jest umieszczone na napedzie ACS550 dla potwierdzenia, ze spetnia
on wymagania nastepujgcych norm i przepisow:

» Australijskie przepisy krajowe nr 294, 1996 (Australian Statuary Rules No 294,
1996).

+ Zawiadomienie radiokomunikacyjne - etykieta poswiadczajgca zgodnos¢, emisje
incydentalne 1998 (Radiocommunication Notice 1998 - Compliance Labelling -
Incidental Emissions), ustawa radiokomunikacyjna oraz przepisy
radiokomunikacyjne dla Nowej Zelandii (Radiocommunication Act, 1989,

Radio communication Regulations, 1993, New Zealand).

Przepisy krajowe definiujg podstawowe wymagania w zakresie emisji zaktécen
elektromagnetycznych przez urzadzenia elektryczne uzywane w Australii i Nowej
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Zelandii. Norma AS/NZS 2064, 1997, “Wartosci graniczne i metody pomiaru
charakterystyk zaktécen elektronicznych dla urzadzen przemystowych, naukowych i
medycznych pracujgcych na czestotliwosciach radiowych” podaje szczegotowe
wymagania w tym wzgledzie dla napedéw 3-fazowych takich jak naped ACS550.

Naped ACS550 spetnia wymagania normy AS/NZS 2064, 1997 “Wartosci graniczne
dla urzadzen klasy A”. Urzadzenia klasy A to urzadzenia ktére mogq byc¢
uzytkowane we wszelkich zastosowaniach poza zastosowaniami w gospodarstwie
domowym oraz urzadzenia te nie moga by¢ bezposrednio przytaczone do sieci
niskonapieciowej zasilajgcej budynki mieszkalne. Spetnienie tych wymagan ma
miejsce przy nastepujacych zatozeniach:

» Kable silnika i kable sterowania sg dobrane zgodnie z zaleceniami podanymi w
niniejszym podreczniku.

* Naped zostat zainstalowany zgodnie z instrukcjami i zaleceniami podanymi w
niniejszym podreczniku.

Instrukcje dotyczace okablowania

Nalezy dazy¢, aby poszczegodlne nieekranowane odcinki przewodoéw pomiedzy
zaciskami kablowymi oraz zaciskami srubowymi byty tak krotkie jak to tylko mozliwe.
Kable obwodow sterowania nalezy prowadzi¢ z dala od kabli obwodéw mocy.

Kabel zasilania sieciowego

Jako kabel sieciowy zaleca sie zastosowac kabel 4-zytowy (trzy zyty fazowe plus
zyta ochronna o potencjale ziemi). Ekranowanie kabla nie jest konieczne. Nalezy
dobra¢ przekroje zyt kabla oraz bezpieczniki wedtug przewidywanego pradu
wejsciowego. Podczas dobierania przekrojéw zyt kabla sieciowego oraz
bezpiecznikow zawsze nalezy zwraca¢ uwage na przepisy lokalne obowigzujgce w
tym zakresie.

Przytacza zasilania sieciowego znajdujq sie w dolnej czesci napedu. Sposdb
poprowadzenia kabli zasilania sieciowego musi by¢ taki, aby ich odlegtosé¢ od $cian
napedu wynosita co najmniej 20 cm, co pozwoli unikng¢ nadmiernej emisji zaktocen
do kabla zasilania sieciowego. W przypadku zastosowania kabla ekranowanego
nalezy druty ekranu z odstonietej koncowki kabla skreci¢ w wigzke nie dtuzsza niz jej
5-krotna szerokos$¢ i przytaczy¢ te wigzke do zacisku uziemienia napedu (PE) (lub
do zacisku PE filtra wejsciowego, jezeli jest zainstalowany).

Harmoniczne pradu sieciowego

Naped ACS550 jest urzadzeniem do uzytkowania przemystowego i nie jest on
przeznaczony do sprzedazy ogolnej (tj. nie jest ono ogdlnie dostepne w sprzedazy) .
Informacja o poziomach harmonicznych pradu sieciowego w warunkach obcigzenia
znamionowego sg dostepne na zyczenie.

Kabel silnika

Wymagania minimalne (dla oznaczenia “CE” oraz “C-Tick”)

Kabel silnika musi by¢ symetrycznym kablem 3-zytowym z koncentrycznym
przewodem ochronno-uziemiajagcym PE albo kablem 4-zytowym z koncentrycznym
ekranem, jednakze konstrukcyjnie bardziej zalecany jest symetryczny przewod
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ochronno-uziemiajgcy PE. Minimalne wymagania jezeli chodzi o ekran kabla silnika
sg pokazane na rysunku ponizej (np. kable produkowane przez MCMK lub NK

Cables)..
Powloka izolacyjna Ekran z drutéw
zewnetrzna miedzianych

Spirala z tasm
miedzianych

Izolacaja wewnetrzna

Rdzen kabla

* W sieciach o izolowanym punkcie zerowym lub w rozdzielczych sieciach przemystowych
uziemionych poprzez duzg impedancje nie wolno stosowac filtrow wejsciowych dla napadu ACS550.

Zalecenia co do ufozenia przewodoéw

Na rysunku ponizej poréwnano utozenie przewodow w roznych typach kabli silnika

Zalecane (oznacz. CE oraz C-Tick)

Symetryczny kabel ekranowany: Trzy zyty
fazowe i koncentryczny lub w inny sposoéb
symetrycznie skonstruowany przewod
ochronno- uziemiajacy oraz ekran.

Przewod Ekran
ochronno-

uziemiajacy

PE oraz

ekran

Niedopuszczalne dla kabli silnika
(oznaczenia CE oraz C-Tick

System 4-przewodowy : trzy przewody fazowe i
przewodd ochronny, bez ekranu.

Dopuszczalne (oznacz. CE oraz C-Tick)

Wymagany jest oddzielny przewdd ochronny
uziemiony jezeli przewodnos¢ ekranu kabla
jest <50 % przewodnosci przewodu
fazowego.

Ekran

@ Przewod
ochronno- uziemiajacy
PE

Ekran

Dopuszczalne dla kabli silnika z
przewodem fazowym o przekroju do
10 mm2.
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Efektywne ekrany kabla silnika

Ogodlnie obowigzujacy zasadg dla efektywnosci ekrandw kablowych jest: im lepszy i
ciadniej dopasowany ekran kabla, tym nizszy poziom emisji zaktoceh emitowanych z
kabla. Przyktad efektywnej konstrukcji kabla jest pokazany na rysunku ponizej (np.
kable produkowane przez Olflex-Servo-FD 780 CP, Lappkabel lub MCCMK, NK

Cables).
Powtoka izolacyjna zewnetrzna Izolacja wewnetrzna
@C ?-4\
Pleciony ekran metalowy L3

Zacisngc¢ ekran kabla w zacisku ptyty przepustowej znajdujacej sie na jednym koncu
przemiennika i skreci¢ druty ekranu kabla w wigzke nie dtuzsza niz 5-krotnos¢ jej
szerokosci i przytaczy¢ te wigzke do zacisku oznaczonego L , jezeli uzywa sie
kabla bez oddzielnego przewodu ochronnego uziemionego.

Na silnikowym koncu napedu ACS550 ekran kabla musi by¢ uziemiony na catym
obwodzie (360 stopni) przy pomocy przepustu kablowego spetniajgcego wymagania
EMC, albo druty ekranu kabla muszg by¢ skrecone razem w wigzke nie dtuzsza niz
5-krotnosc jej szerokosci i nalezy przylaczy¢ te wigzke do zacisku silnika
przeznaczonego do przytagczenia przewodu ochronnego uziemionego PE.

Kable silnika spetniajace normy EN61800-3 and AS/NZS 2064, 1997, Klasa A

Aby byty spetnione wymagania normy EN61800-3, sSrodowisko klasy pierwsze;j i
drugiej, dystrybucja ograniczona oraz wymagania normy AS/NZS 2064, 1997,
Klasa A , kable silnika:

» O dtugosci mniejszej lub réwnej 30 m - nie wymagajg zastosowania
filtra zakitécen o czestotliwo$ci radiowej (RFI).

* O dlugosci wiekszej niz 30 m - muszg mie¢ ograniczong dtugos¢ jak podano w
tabeli ponizej. Jezeli chodzi o wszelkie przytacza ekranu kabla nalezy
postepowac zgodnie z instrukcjami zawarymi w pakiecie filtra zakiécen o
czestotliwosci radiowej (RFI).

Czestotliwos$¢ przelaczania (Parametr 2606)
Typ napedu Filtr 1 lub 4 kHz (1 lub 4) 8 kHz (8)
Maksymalna dopuszcz. dlugos¢ kabla silnika
ACS550-x1-03A3-4 | ACS400-IF11-3 | 100 m -

ACS550-x1-04A7-4
ACS550-x1-05A4-4
ACS550-x1-06A9-4
ACS550-x1-08A8-4
ACS550-x1-012A-4
ACS550-x1-016A-4 ACS400-IF21-3 | 100 m 100 m
ACS550-x1-023A-4
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Czestotliwos$¢ przelaczania (Parametr 2606)

Typ napedu Filtr 1 lub 4 kHz (1 lub 4) 8 kHz (8)
Maksymalna dopuszcz. diugos¢ kabla silnika
ACS550-x1-031A-4 | ACS400-IF31-3 | 100 m 100 m
ACS550-x1-038A-4
ACS550-x1-044A-4 ACS400-1F41-3 | 100 m 100 m

ACS550-x1-059A-4
ACS550-x1-072A-4

Ostrzezenie! Nie stosowac¢ filtrow w sieciach o izolowanym punkcie zerowym
lub w takich, gdzie punkt zerowy jest uziemiony poprzez duzg impedancje.

Muszg posiadac efektywny ekran jak opisano w rozdziale “Efektywne ekrany
kabla silnika”, str. 14.

Po stronie silnikowej napedu kable silnika muszg by¢ uziemione na catym
obwodzie (360 stopni) przy wykorzystaniu przepustu kablowego spetniajgcego
warunki EMC.

Kable sterowania

Zalecenia ogole

Nalezy stosowac kable ekranowane, o znamionowej temperaturze pracy 60 °C lub
powyzej:

Kable sterowania musza byc¢ kablami wielozytowymi z ekranem splatanym z
drutéw miedzianych.

(
l
\
Kabel ekranowany podwajnie Kabel ekranowany pojedynczo
Np: JAMAK prod. Draka NK Cables Np: NOMAK prod. Draka NK Cables

Na zakonczeniu kabla druty ekranu muszg by¢ skrecone razem w wigzke nie
diuzsza niz 5-krotno$c¢ jej szeroko$ci i nalezy przytaczy¢ te wigzke do zacisku
X1:1 (We / Wy analogowe i cyfrowe) lub do zaciskow X1-28 albo X1-32 (dla
kabli interfejsu szeregowego RS485).

Kable sterowania nalezy poprowadzi¢ w taki sposob, aby zminimalizowa¢ poziom
zaktécen wnikajacych kabli:

Nalezy poprowadzi¢ kable sterowania tak daleko, jak to tylko mozliwe od kabli
zasilania sieciowych i kabli silnika (w odlegtosci co najmniej 20 cm).

W miejscach, gdzie kable sterowania muszg przecinac sie z kablami zasilania
nalezy upewnic sie, ze przecinajg sie one pod katem tak bliskim 90 stopni jak to
tylko mozliwe.
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» Kable sterowania powinny by¢ poprowadzone w taki sposdb, aby odlegtos¢ kabli
od scian bocznych przemiennika wynosita co najmniej 20 cm.

Nalezy podchodzi¢ ostroznie do mieszania réznych typow sygnatow w tym samym
kablu:

* Nie mieszac sygnatéw wejs¢ cyfrowych i analogowych w tym samym kablu.

» Sygnaty o napieciu sterowanym przy pomocy przekaznikow, pod warunkiem, ze
napiecie tych sygnatow nie przekracza 48 V mogg by¢ prowadzone tymi samymi
kablami co sygnaty wejs¢ cyfrowych. Zaleca sie aby sygnaty sterowane
przekaznikami byly prowadzone w kablach w postaci skretek dwuzytowych.

Nigdy nie mieszaé sygnatéw 24 VDC oraz 115/230 VAC w tym samym kablu.

Kable dla sygnatéow analogowych
Zalecenia jezeli chodzi o kable do prowadzenia sygnatéw analogowych:

+ Uzywac podwojnie ekranowanej skretki dwuprzewodowej do prowadzenia
kazdego sygnatu analogowego.

* Nie stosowac wspodlnego przewodu powrotnego dla réoznych sygnatéw
analogowych.

Kable dla sygnatéw cyfrowych
Zalecenia jezeli chodzi o kable do prowadzenia sygnatéw cyfrowych:

* Naijlepsza alternatywa jest kabel podwdjnie ekranowany, ale rowniez mozna
stosowac skretke wieloparowg z pojedynczym ekranowaniem.

Kabel panelu sterowania

Jezeli panel sterowania jest potgczony z napedem przy pomocy kabla, nalezy
stosowac tylko kable “Category 5 Patch” (kable kategorii 5 do prowizorycznych
pofaczen elektrycznych) spetniajgce normy dla lokalnych sieci komputerowych
Ethernet.

Instalowanie napedu

Ostrzezenie! Przed przystapieniem do jakichkolwiek czynnosci instalacyjnych
przy napedzie ACS550 nalezy upewni¢ sie, ze zostato odigczone zasilanie
sieciowe.

Rozpakowanie napedu
1. Rozpakowac naped.

2. Sprawdzi¢ naped pod katem wystgpienia jakichkolwiek uszkodzen transportowych i
w przypadku wykrycia takich uszkodzen natychmiast powiadomi¢ o tym
przewoznika.
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3. Sprawdzi¢ zawartos¢ dostawy w stosunku do zamowienia i specyfikaciji
przewozowej aby zweryfikowaé czy dostawa jest kompletna.

Przygotowanie miejsca zainstalowania

Zdejmowanie ostony przedniej
Obudowy o stopniu ochrony IP 21 /UL Typ 1
1.

Naped ACS550 powinien by¢ zainstalowany w miejscu
spetniajacym wszystkie wymagania zdefiniowane w
rozdziale “Przygotowanie do instalacji”, str. 8.

. Zaznaczy¢ miejsca pod otwory montazowe.

Wywierci¢ otwory montazowe.

1

P

®

\&(p\}

\

X0002

Uwaga! Napedy o rozmiarze R3 i R4 maja cztery otwory w swojej gérnej czesci

- do ich instalacji nalezy wykorzystaé tylko dwa z nich. Jezeli to mozliwe,

najlepiej wykorzysta¢ dwa skrajne otwory, tak aby pozostawi¢ wystarczajaca
ilos¢ miejsca do wymontowania wentylatora napedu podczas obstugi

okresowej.

Uwaga! Napedy ACS400 moga by¢ zastapione przez ACS550 i mozna w takim
przypadku wykorzystac¢ stare otwory montazowe. Dla napedéw o rozmiarze R1
i R2 rozmieszczenie otworéw montazowych jest identyczne. Dla napedéw o

rozmiarze R3 i R4 dwa wewnetrzne otwory montazowe w gérnej czesci napedu
ACS550 odpowiadaja rozstawowi otworéw montazowych dla ACS400.

Zdjg¢ panel sterowania, zainstalowany na
ostonie przednie;.

Wykreci¢ wkret (2) w goérnej czesci ostony
przednie;j.

Pociagna¢ ostone przednig w jej gérnej czesci
i zdja¢ ostone.

IP2000
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Obudowy o stopniu ochrony IP 54 / UL Typ 12

1. Jezeli obudowa napedu jest wyposazona w
kaptur ostonowy (1): odkreci¢ wkrety (2)
mocujgce kaptur.

2. Jezeli obudowa napedu jest wyposazona w
kaptur ostonowy (1): przesuna¢ kaptur
ostonowy (1) do goéry i zsung¢ go z obudowy.

3. Wykreci¢ wkrety mocujace (3) znajdujace sie
w poblizu krawedzi ostony przednie;.

4. Zdja¢ ostone przednia.

Montaz napedu
Obudowy o stopniu ochrony IP 21/ UL Typ 1

1. Umiesci¢ naped ACS550 na srubach
mocujacych i dokreci¢ te sruby na wszystkich
czterech naroznikach obudowy napedu.

Uwaga! Podnosi¢ naped ACS550 za jego
metalowa plyte nosna.

2. Przy montazu napedu w krajach gdzie jezyk
angielski nie jest jezykiem urzedowym: nalezy
dodac nalepke ostrzegawcza w odpowiednim
jezyku naklejong na istniejacag nalepke ostrzegawcza w jezyku angielskim
znajdujaca sie u géry modutu napedu.

1P2002

Obudowy o stopniu ochrony IP 54 /UL Typ 12

Dla obudowy o stopniu ochrony IP54 / UL Typ 12

wymagane jest zastosowanie zatyczek

gumowych w otworach zapewniajgcych dostep

do szczelin montazowych napedu.Jezeli jest to

potrzebne dla uzyskania dostepu do szczelin /v@
montazowych, wyjaé zatyczki gumowe 1,3
wypychajgc je z otwordw od tytu napedu.

1. Umiesci¢ naped ACS550 na srubach
mocujacych i dokreci¢ te sruby na wszystkich
czterech naroznikach obudowy napedu.

Uwaga! Podnosi¢ naped ACS550 za jego
metalowg ptyte nosna.

2. Ponownie zatozy¢ zatyczki gumowe.
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3. Przy montazu napedu w krajach gdzie jezyk angielski nie jest jezykiem urzedowym:
nalezy dodac nalepke ostrzegawcza w odpowiednim jezyku naklejong na istniejacq
nalepke ostrzegawczg w jezyku angielskim znajdujgca sie u gory modutu napedu.

Wykonanie okablowania
Zestaw “Kanaty kablowe / Diawiki kablowe”

Wykonywanie okablowania dla napedéw z obudowg o stopniu ochrony IP 21 / UL
typ 1 wymaga uzycia zestawu “Kanaty kablowe / dlawiki kablowe” obejmujgcego:

» skrzynke przepustowg dla dfawikow i kanatéw kablowych;
» piec (5) zaciskdéw kablowych (tylko dla ACS550-01);

* Sruby;

» ostone.

Zestaw ten jest dostarczany wraz z napedem w obudowie o stopniu ochrony
IP 21/ UL typ 1.

Przeglad
Podczas wykonywania okablowania nalezy zwréci¢ uwage ze:

» Sa trzy zestawy instrukcji wykonywania okablowania - jeden zestaw dla kazdej z
kombinacji: typ obudowy napedu (IP 21 / UL typ oraz IP 54 / UL typ 12) oraz
sposob okablowania (kanaty kablowe lub kable). Nalezy upewni¢ sie, ze stosuje
sie wtasciwg procedure.

* W rozdziale “Schemat potaczen” na str. 19 pokazano punkty wykonania
przytaczy do napedu.

* W rozdziale “Przytgcza mocy” na str. 27 opisano sposob wykonania okablowania
zasilania. Instrukcje te powinny by¢ wykorzystywane w kombinacji z podanymi
tutaj zaleceniami ogélnymi na temat wykonywania okablowania.

+ W rozdziale “Przytgcza sterowania” na str. 28 opisano sposdb wykonania
okablowania sterowania. Instrukcje te powinny by¢ wykorzystywane w kombinacji
z z podanymi tutaj zaleceniami ogélnymi na temat wykonywania okablowania.

* W rozdziale “Opcjonalny zesp6t hamowania” na str. 27 i w rozdziale “Sieci z
izolowanym punktem zerowym” na str. 27 podano instrukcje i zalecenia dla
wykonania okablowania tych opciji, ktére powinny by¢ wykorzystywane w razie
potrzeby.

* W rozdziale “Przytacza kablowe” str. 204 podano zalecane momenty
dokrecajace dla $réb przytgczy kablowych.

» Tam gdzie trzeba nalezy przestrzega¢ wymagan i zalecen EMC, np. odpowiednio
uziemi¢ ekrany kabli na ich koncach.

Schematy potgczen

Rozmieszczenie przytaczy jest podobne dla wszystkich rozmiaréw napedu (R1 ....
R6). Jedyng znaczaca roznica jest rozmieszczenie przytaczy zasilania oraz
uziemienia dla napeddéw rozmiar R5 i R6. Schematy ponizej prezentuja;
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Rozmieszczenie przytaczy dla napedu rozmiar R3, ktére jest generalnie takie

samo dla wszystkich pozostatych rozmiaréw napedu z wyjatkiem R5 i R6, jak

opisano powyzej.

R6.

Rozmieszczenie przytaczy zasilania oraz uziemienia dla napedow rozmiaru RS i

Schemat ponizej pokazuje rozmieszczenie przytaczy dla napedu rozmiar R3.
Takie samo rozmieszczenie jest dla pozostatych rozmiaréw

napedéw z wyjatkiem R5 i R6.

J1 —zworki DIP dla wejs¢
analogowych

J1
E} LA (w poz. napieciowe;j)|
L m Al2: (w poz. pradowej)

Zigcze panelu

X1 — Wejscia i wyjscia
analogowe (oraz wyjscia

sterowania

napiecia zadawania 10 V)

X1 — Wejscia cyfrowe

(oraz wyjscie napiecia —_||

pomocniczego 24 V)

X1 - Wyjscia przekaznikowe _|

Dioda zailania (zielona)

| - Dioda btedu (czerwona)

J2/45 - ZW.OI'ki DIP dla T~ Modut opcjonalny 1
zaciskow interf. szer. RS485 ¢
J2 95 J2 J5 1 ™ X1 — Komunikacja
.. - O (interfejs RS485)
EE L | ™ Modut opcjonalny 2
poz .OFF poz. ON
B
Wejécia ] $| Wyjscie mocy dla
. zasilania —| silnika (U2, V2, W2)
Napedy rozmiaru (U1, V1, W1)
R5/R6 majag o ©
inne rozmieszcz. " L (e Q0 o T -\EMS
zaciskow - patrz EM1 L )
nastepna strona A 0 GND (potencjat
Uziem. PE = ziemi )
. ®FEo o o© ®
Lﬂ ﬂ n M X0003

Opcjonalne hamowanie

\

Rozm. Ozna_czgnia Opcje hamowania
nap. zaciskow
R1, R2|BRK+, BRK- |Rezystor hamowania
R3, R4 [UDC+, UDC- |+ Zespo6t hamowania
» Czoper i rezystor hamow.
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Ostrzezenie! Dla sieci o izolowanym punkcie zerowym nalezy usuna¢ sruby
zaciskowe dla EM1 oraz EM3.

R5 R6

F2

[T o
‘ GND
PE x0011 (p. ziemi)
GND
Wej. zasilania Wyjscie mocy do silnika
(U1, V1, wW1) (U2, V2, W2) F1
L] Filter Connection I}
Hamowanie opcjonalne D @ @
Rozm. | Oznaczenia Obcie hamowania
nap. zaciskow pc

R5, R6 ([UDC+, UDC- [» Zespot hamowania
» Czoper irezyst. ham.

Joxc @‘ @%@
X0013
PE GND \
We. zasilania Wy. mocy do silnika
(U1, v1, w1) (U2, v2, W2)

Ostrzezenie! Dla sieci o izolowanym punkcie zerowym nalezy usuna¢ sruby
zaciskowe dla F1 oraz F2.
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Okablowanie napedu w obudowie o stopniu
ochrony IP 21/ UL typ 1 przy uzyciu kabli (bez
kanatéw kablowych)

1.

Otworzy¢ odpowiednie otwory w skrzynce
przepustowej dla dtawikéw i kanatéw
kablowych. (patrz rozdziat

“Zestaw kanaty/dfawiki kablowe).

X0004

2. Zainstalowacé zaciski kablowe dla kabla zasilania i kabla silnika.

3. Na koncéwce kabla sieciowego zdjaé 6

10.

zewnetrzng powitoke izolacyjng na odcinku
wystarczajgcym do odpowiedniego o —TFF
poprowadzenia przewodéw do 6
poszczegolnych przytaczy.

3
Na koncéwce kabla silnika zdja¢ zewnetrzng /J
powtoke izolacyjng na odcinku 8

wystarczajagcym do odstoniecia miedzianego IP2001

ekranu kabla tak aby jego druty mozna byto

skreci¢ w wigzke umozliwiajgca przytaczenie do zacisku uziemiajgcego PE. Wigzka
ta powinna by¢ tak krotka, jak to tylko mozliwe aby zminimalizowaé emisje zaktocen.

Poprowadzi¢ oba kable poprzez zaciski
kablowe.

Zdja¢ zewnetrzng izolacje i przytaczy¢
poszczegodlne przewody kabla zasilania
sieciowego i kabla silnika oraz przewdd
uziemienia kabla zasilania sieciowego do
odpowiednich przytaczy kablowych napedu -
patrz rozdziat “Przytgcza mocy”, str. 27.

X0005

Przytaczy¢ wigzke wykonang z drutéw odstonietego ekranu kabla silnika.

Zainstalowac skrzynke przepustowa dla kanatéw i dltawikow kablowych i dokreci¢
zaciski kablowe.

Zainstalowac zacisk(i) kablowe dla kabla/i sterowania (kable i zaciski kablowe
zasilania sieciowego oraz silnika nie sg widoczne na rysunku).

Na kohcowce kabla sterowania zdjaé zewnetrzng powtoke izolacyjng na odcinku
wystarczajacym dla odstoniecia ekranu kabla tak aby jego druty mozna byto skreci¢
w wigzke umozliwiajgcg przytaczenie do zacisku uziemiajacego PE.
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1.

12.

13.

14.

15.

Poprowadzi¢ kabel / kable sterowania
poprzez zacisk/i kablowe i dokreci¢ zaciski.

Przytaczy¢ wigzke wykonang ze skreconych
drutéw ekranu spetniajgcego role przewodu
uziemiajgcego dla kabli prowadzacych
sygnaty wejsc i wyjs¢ cyfrowych i
analogowych do przytagcza X1-1.

Przytaczy¢ wigzke wykonang ze skreconych
drutéw ekranu spetniajgcego role przewodu
uziemiajacego dla kabla interfejsu
szeregowego RS485 do przytacza X1-28 lub
X1-32

Zdjac¢ izolacje zewnetrzng z poszczegodlnych

Podrecznik uzytkownika ACS550

1P2003

przewoddw sterowania i przytaczy¢ je do odpowiednich zaciskéw przytgczeniowych
napedu (patrz rozdziat “Przytgcza sterowania” str. 28).

Zamontowac pokrywe skrzynki przepustowej dla kanatéw i dfawikéw kablowych

(mocowana jednym wkretem).

Okablowanie napedu w obudowie o stopniu ochrony IP 21/ UL Typ 1 z zastosowaniem
kabli poprowadzonych w kanatach kablowych

1.

Otworzy¢ odpowiednie otwory w skrzynce
przepustowej dla dtawikéw lub kanatéw
kablowych (patrz rozdziat

“Zestaw dtawikow i kanatow kablowych”).

Zainstalowac zaciski dla cienkosciennych
kanatow kablowych (nie sg dostarczane z
napedem).

Zainstalowac skrzynke przepustowg dla
dtawikow i kanatow kablowych.

Przytaczy¢ kanaty kablowe do skrzynki
przepustowe;.

Poprowadzi¢ kabel zasilania sieciowego oraz
kabel silnika kanatami kablowymi.

Zdjac zewnetrzng powtoke izolacyjng z
przewoddw kabla zasilania sieciowego i kabla
silnika.

Przytaczy¢ poszczegdlne przewody kabla
zasilania sieciowego i kabla silnika oraz
przewdd uziemienia kabla zasilania

1P2004
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10.

11.

12.

13.

sieciowego do odpowiednich przytaczy kablowych napedu (patrz rozdziat “Przytgcza
mocy”, str. 27).

Poprowadzi¢ kabel sterowania przez
odpowiedni kanat kablowy.

Zdjac¢ izolacje zewnetrzng z kabla sterowania
i skreci¢ druty odstonietego ekranu w wigzke.

Przytaczy¢ wigzke wykonang ze skreconych
drutéw ekranu spetniajgcego role przewodu
uziemiajgcego dla kabli prowadzacych
sygnaty wejsc i wyjs¢ cyfrowych i
analogowych do przytgcza X1-1.

Przytaczy¢ wigzke wykonang ze skreconych
drutéw ekranu spetniajgcego role przewodu
uziemiajgcego dla kabla interfejsu
szeregowego RS485 do przytacza X1-28 lub
X1-32

Zdjac izolacje zewnetrzng z poszczegdinych

przewodéw sterowania i przytaczy€ je do odpowiednich zaciskéw przytaczeniowych
napedu (patrz rozdziat “Przytgcza sterowania” str. 28).

IP2005

Zamontowaé pokrywe skrzynki przepustowej dla kanatéw i dtawikéw kablowych
(mocowana jednym wkretem).

Okablowanie napedu w obudowie o stopniu ochrony IP 54 /UL typ 12 przy uzyciu kabli
(bez kanatoéw kablowych)

1.

Przycig¢ uszczelki kablowe odpowiednio do
potrzeb dla kabla zasilania sieciowego, kabla
silnika i kabli sterowania (uszczelki kablowe
to stozkowate uszczelki (1) znajdujace sie w
dolnej czesci obudowy napedu).

IP5003

Na koncéwce kabla sieciowego zdjac
zewnetrzng powitoke izolacyjng na odcinku
wystarczajagcym do odpowiedniego
poprowadzenia przewodow do o -
poszczegdlnych przytaczy. 2 2 By

AW

powtoke izolacyjng na odcinku
wystarczajagcym do odstoniecia miedzianego
ekranu kabla tak aby jego druty mozna byto
skreci¢ w wigzke umozliwiajgca przytaczenie IP5004
do zacisku uziemiajgcego PE. Wigzka ta

powinna by¢ tak krotka, jak to tylko mozliwe

aby zminimalizowa¢ emisje zaktocen.

Na koncowce kabla silnika zdjaé zewnetrzng ii — ¢ Zj/
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10.

11.

12.

Poprowadzi¢ oba kable poprzez zaciski
kablowe i dokreci¢ zaciski.

Zdjac¢ zewnetrzng izolacje i przytaczy¢
poszczegodlne przewody kabla zasilania
sieciowego i kabla silnika oraz przewdd
uziemienia kabla zasilania sieciowego do
odpowiednich przytaczy kablowych napedu
(patrz rozdziat “Przytgcza mocy”, str. 27).

Przytaczy¢ wigzke wykonang z drutow
odstonietego ekranu kabla silnika.

Na koncéwce kabla sterowania zdja¢
zewnetrzng powtoke izolacyjng na odcinku
wystarczajgcym od odstoniecia ekranu kabla
tak aby jego druty mozna byto skreci¢ w
wigzke.

Poprowadzi¢ kabel / kable sterowania
poprzez zacisk/i kablowe i dokreci¢ zaciski.

Przytaczy¢ wigzke wykonang ze skreconych
drutéw ekranu spetniajacego role przewodu
uziemiajgcego dla kabli prowadzacych
sygnaty wejs¢ i wyjs¢ cyfrowych i
analogowych do przytgcza X1-1.

Przytaczy¢ wigzke wykonang ze skreconych
drutéw ekranu spetniajacego role przewodu
uziemiajacego dla kabla interfejsu

szeregowego RS485 do przytacza X1-28 lub X1-32.

Podrecznik uzytkownika ACS550

X0005

IP5005

Zdjac¢ izolacje zewnetrzng z poszczegdlnych przewodow sterowania i przytaczyc je
do odpowiednich zaciskow przytgczeniowych napedu (patrz rozdziat “Przytacza

sterowania” str. 28).

Zamontowac pokrywe skrzynki przepustowej dla kanatéw i dlfawikéw kablowych

(mocowana jednym wkretem).

Okablowanie napedu w obudowie o stopniu ochrony IP 54 /UL typ 12 przy uzyciu kabli
poprowadzonych w kanatach kablowych

1.
2.

Zdemontowac ptyte zaciskow kablowych.

Wyja¢ gumowe, stozkowate uszczelki
kablowe z otworéw w dolnej ptycie obudowy
napedu, przez ktére bedg poprowadzone
kable w kanatach kablowych.

1P5003
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10.

11.

12.

13.

Dla kazdego kanatu kablowego
doprowadzanego do obudowy napedu
zainstalowaé w otworze ptyty przepustowej
wodoszczelne ztgcza dla kanatéw kablowych
(nie sg one dostarczane wraz z napedem).

IP5006
Poprowadzi¢ kabel zasilania sieciowego

przez odpowiedni kanat kablowy.

Poprowadzi¢ kabel silnika przez odpowiedni
kanat kablowy.

Zdja¢ izolacje z poszczegdlnych przewodow
kabli.

Przytaczy¢ poszczegolne przewody kabla
zasilania sieciowego i kabla silnika oraz
przewody uziemienia do odpowiednich przytagczy kablowych napedu (patrz rozdziat
“Przytacza mocy”, str. 27).

Poprowadzi¢ kabel sterowania przez
odpowiedni kanat kablowy. -

Na konhcowce kabla sterowania zdjaé .
zewnetrzng powtoke izolacyjng na odcinku 10 12—
wystarczajacym od odstoniecia ekranu kabla
tak aby jego druty mozna byto skreci¢ w
wigzke.

Przytaczy¢ wigzke wykonang ze skreconych
drutéw ekranu spetniajgcego role przewodu
uziemiajgcego dla kabli prowadzacych
sygnaty wejs¢ i wyjs¢ cyfrowych i
analogowych do przytgcza X1-1.

Przytaczy¢ wigzke wykonang ze skreconych 2 —
drutéw ekranu spetniajgcego role przewodu 8
uziemiajgcego dla kabla interfejsu

szeregowego RS485 do przytagcza X1-28 lub

X1-32.

Zdja¢ izolacje zewnetrzng z poszczegodlnych przewodoéw sterowania i przytaczy¢ je
do odpowiednich zaciskow przytgczeniowych napedu (patrz rozdziat “Przytacza
sterowania” str. 28).

1P5008

Zamontowaé pokrywe skrzynki przepustowej dla kanatéw i dtawikéw kablowych
(mocowana jednym wkretem).
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Przytacza mocy

A Ostrzezenie! Nalezy upewnic sie, ze silnik jest kompatybilny z napedem
ACSS550. Naped ACS550 musi by¢ instalowany przez osobe posiadajaca
odpowiednie kwalifikacje i uprawnienia, zgodnie z wymaganiami podanymi w
rozdziale “Przygotowanie do instalacji”, str. 8 - w razie watpliwosci
kontaktowa¢ sie z lokalnym biurem sprzedazy lub serwisu ABB.

» Jezeli chodzi o kompletne przytacza mocy, patrz tabela ponizej. Jezeli stosuje sie
to do danego napedu, nalezy réwniez wykonac instukcje dla przytgczenia zespotu
hamowania oraz instrukcje odnoszace sie do instalowania napedu w sieciach z
izolowanym punktem zerowym.

Przytacze Opis Uwagi
U1, V1, W1* | 3-fazowe wejscie zasilania | Patrz rozdziat “Przytacza zasilania wejsciowego
sieciowego (sieciowego)” str. 205
PE Uziemienie ochronne Przekréj przewodu uziemiajacego zgodny z lokalnie

obowigzujacymi przepisami.

U2, vz, w2 Wyjscie mocy silnika Przytgcza silnika” str. 205

* Naped ACS550 -x1-xxxx-2 (seria 208...240V ) moze by¢ uzywany z zasilaniem jednofazowym, jezeli
prad wyjsciowy zostanie zmniejszony o 50%. W przypadku zasilania jednofazowego nalezy przytaczy¢
kabel zasilania do przytaczy U1 i W1.

Opcjonalny zespot hamowania

* Dla napedéw z opcjonalnym hamowaniem nalezy zainstalowac jeden z nizej
wymienionych zespotéw, w zaleznosci od rozmiaru napedu:

Rozmiar napedu Zacisk Opis Opcjonalny zesp6t hamowania
R1, R2 BRK+, BRK- Rezystor Rezystor hamowania.
hamowania
R3, R4, R5, R6 UDC+, UDC- Szyna DC »  Zespot hamowania
+ Czoper i rezystor hamowania

Sieci z izolowanym punktem zerowym

Dla sieci z izolowanym punktem zerowym (zwanych rowniez sieciami IT, lub sieciami
o wysokiej impedanciji):

» Odtaczy¢ wewnetrzny filtr zakidcen o czestotliwosci radiowej (RFI1) przez
usuniecie $rob zaciskowych dla EM1 i EM3 (napedy rozmiaru R1 ... R4) lub Srub
F1iF2 (napedy rozmiaru R5 ... R6).

+ W przypadku, gdy wystepujg wymagania w zakresie kompatybilnosci
elektromagnetycznej (EMC), nalezy sprawdzi¢ zainstalowany naped pod katem
nadmiernej emisji zaktdcen rozchodzacych sie do sgsiadujgcych z nim sieci
niskonapieciowych. W niektérych przypadkach wystarczajgce jest naturalne
ttumienie takich zaktécen wystepujace w transformatorach i kablach. Jezeli
wystepujg watpliwosci czy ttumienie to jest wystarczajgce, nalezy zastosowac
transformator zasilania z ekranowaniem statycznym pomiedzy uzwojeniami
pierwotnymi i wtérnymi.
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* Nie instalowac filtra zewnetrznego, takiego jak jeden z zestawow wymienionych
w tabeli filtréw na stronie 16. Zastosowanie filtra zakiéceh o czestotliwosci
radiowej (RFI) uziemia wejscie zasilania sieciowego poprzez kondensatory filtra,
co moze by¢ niebezpieczne i moze prowadzi¢ do uszkodzenia napedu.

Przytacza sterowania

Aby wykonac przytgcza sterowania, nalezy skorzystac z:

» Tabel podanych ponize;.

* Informacji podanych w rozdziale “Makra aplikacyjne”, str. 51.

» Informacji podanych w rozdziale “Opis wszystkich parametrow i sygnatéw str. 73.

» Zalecen dotyczacych doboru kabli sterowania podanych w rozdziale “Kable
sterowania”, str. 15.

Opis oprzyrzadowania

Zacisk do przytaczenia ekranu kabla sterowania (przytaczony wewnetrznie do
uziemionej ramy nosnej obudowy napedu).

Kanat wejscia analogowego 1, programowalny. Ust. fabryczne 2 = frequency
reference (zadawanie czestotliwosci). Rozdzielczo$¢ 0.1%, doktadno$¢ £1%.

JUAI OFF:0..10V (R;=312kQ) (2P| |

J1:AI1 ON: 0..20 mA (R;= 100 Q) | [2 ]

Masa analogowego obwodu wejsciowego (przytaczona wewnetrznie do uziemionej
ramy nosnej obudowy napedu poprzez rezystancje 1 MQ2).

Wyjscie napigcia zadawania 10 V/10 mA dla wejsciowego potencjometru
analogowego, doktadnosé +2%.

Kanat wejscia analogowego 2, programowalny. Ustawienie fabryczne 2 = not
used (nie uzywane).
Rozdzielczo$¢ 0.1%, doktadnos$e £1%.

J1:AI2 OFF: 0...10 V (R;= 312kQ)) |2 P j

J1:AI2ON: 0..20 mA (Ri=100Q) | [2 ]

Masa analogowego obwodu wejsciowego (przytgczona wewnetrznie do uziemionej
ramy nosnej obudowy napedu poprzez rezystancie 1 MQ).

Wyjscie analogowe programowalne. Ustawienie fabryczne 2= frequency
(czestotliwosé) 0...20 mA (obcigzenie < 500 €2).

Wyjscie analogowe programowalne. Ustawienie fabryczne 2 = current (prad).
0...20 mA (obcigzenie < 500 €2)

X1
1 |SCR

g2 |AN

=)

=4

[<}

E

=

©

8

@ |3 | AGND

b

z

s |4 |[+10V

5

2,

2|5 |A2
6 |AGND
7 | AO1
8 |A02
9 |AGND

Masa analogowego obwodu wyj$ciowego (przytaczona wewnetrznie do uziemionej
ramy no$nej obudowy napedu poprzez rezystancje 1 MQ2).
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X1 Opis oprzyrzadowania
10 | +24V | Wyjscie napiecia pomocniczego 24 VDC / 250 mA (zadawanie do GND).
Zabezpieczone od zwar¢.
11 | GND Masa wyjscia napiecia pomocniczego (potgczona wewnetrznie jako izolowana).
12 | DCOM | Masa wyjscia cyfrowego. Aby uaktywnic¢ wejscie cyfrowe, konieczne jest aby byto
g napiecie >+10 V (lub <-10 V) pomiedzy zaciskiem tego wejscia a DCOM. Napiecie
° 24 \/ moze by¢ podawane albo przez naped ACS550 (zacisk X1-10), albo ze zrodta
‘% zewnetrznego 12...24 V o dowolnej polaryzacii.
.g 13 | DI1 Wejscie cyfrowe 1, programowalne. Ust. fabryczne2 = start/stop.
::’-,' 14 | DI2 Wejscie cyfrowe 2, programowalne. Ust. fabryczne2 = fwd/rev (do przodu/do tytu) .
= 15| DI3 Wejscie cyfrowe 3, programowalne. Ust. fabryczne2 = constant speed sel (kod)
(wybor predkosci statej).
16 | D4 Wejscie cyfrowe 4, programowalne. Ust. fabryczne2 = constant speed sel (kod)
(wybor predkosci statej).
17 | DI5 Wejscie cyfrowe 5, programowalne. Ust. fabryczne2 = ramp pair selection (kod)
(wybor pary stromosci rozpedzanie/zwalnianie).
18 | DI6 Wejscie cyfrowe 6, programowalne. Ust. fabryczne2 = not used (nie uzywane)
19 | RO1C | ——— Wyjscie przekaznikowe 1, programowalne. Ust. fabr.2 = Ready
(Gotow)
20 | RO1A
-\l | Maksimum: 250 VAC / 30 VDC, 2 A
" 21 |RO1B | Minimum: 500 mW (12 V, 10 mA)
2|22 |RO2C | —— Wyjscie przekaznikowe 2, programowalne. Ust. fabr.2 = Running
5 (Bieg)
23 | RO2A
2 NG Maksimum: 250 VAC / 30 VDC, 2 A
% 24 |RO2B | _, Minimum: 500 mW (12 V, 10 mA)
o 25| RO3C | ——— Wyjscie przekaznikowe 1, programowalne. Ust. fabr.2 = Fault (-1)
(Btad)
26 | RO3A
-] | Maksimum: 250 VAC / 30 VDC, 2 A
27 |RO3B | __, Minimum: 500 mW (12 V, 10 mA)

" Impedancja wejscia cyfrowego 1.5 kQ). Maksymalne napiecie dla wejs¢ cyfrowych wynosi 30 V.

2 Wartosci fabryczne zalezg od zastosowanego makra aplikacyjnego. Wartosci podane w tabeli to
wartosci dla makra aplikacyjnego ustawionego fabrycznie jako aktywne - patrz rozdziat “Makra
aplikacyjne” str. 51.

Uwaga! Zaciski 3, 6, oraz 9 maja ten sam potencjat.

Uwaga! Ze wzgledow bezpieczenstwa przekaznik btedu sygnalizuje “btad”
kiedy naped ACS550 nie jest zasilany.
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Mozna okablowac zaciski wejs¢ cyfrowych w konfiguracji PNP albo w konfiguraciji

NPN.
Potaczenie PNP (zrédto) Potaczenie NPN (ujscie)
X1 10 |+24V X1
+ 10|+24V
|:11 GND J_11 GND
12|DCOM |_12 DCOM
—"—13|DI1 L~ 131Dl
—"—14|DI2 L~ M14|DI2
—"—115|DI3 ——15|DI3
——16|Dl4 116 |DI4
— —17|DI5 — —{17|DI5
— —18]DI6 ———{18|DI6
Komunikacja

Zaciski 28...32 sg przeznaczone do komunikacji przez magistrale komunikacyjng
MODBUS przy wykorzystaniu interfejsu RS485. Stosowac kable ekranowane.

Nie wolno w zadnym punkcie bezposrednio uziemia¢ obwodu interfejsu RS485.
Nalezy uziemi¢ wszystkie urzadzenia znajdujgce sie w tym obwodzie uzywajac ich
odpowiednich zaciskéw uziemiajacych.

Jak w kazdym przypadku, przewody uziemiajgce nie powinny tworzy¢ petli
zamknietych, i wszystkie urzadzenia w tym obwodzie powinny by¢ przytgczone do
wspolnego uziemienia.

Obwdd interfejsu RS485 powinien by¢ obcigzony na obu koncach rezystorami
120 Q. Do przytaczenia lub odigczania rezystoréw obcigzajacych nalezy uzyc
przetacznikow zwiernych typu DIP - patrz schemat i tabela ponize;.

Stacja Stacja
obcigzona Stacja Stacja obcigzona
X1 | Identyfikacja Opis urzadzenia'
28 | Ekran RS485, apl. wielopunktowa Interfejs RS485
29 | B Inne urz. magistrali kom. MODBUS J2 J5 J2 J5
SCR |~ 17_28 SCR Co
31 | AGND 30|A
GND 31|AGND b
32 | Ekran 37[SCR Poz. OFF (Wyt.) Poz. ON (Wt.)
E Obcigzenie szyn
GND
SCR

1 Opis funkcjonalny patrz “Standardowa komunikacja szeregowa” str. 169.
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Sprawdzenie instalacji

Przed podaniem zasilania nalezy wykonaé nastepujgce czynnosci sprawdzajgce:

v

Sprawdzi¢ czy:

Warunki srodowiska pracy w miejscu instalacji odpowiadajg warunkom podanym w specyfikaciji
napedu.

Naped jest zamontowany bezpiecznie pod wzgledem mechanicznym.

Wolna przestrzen wokot napedu spetnia wymagania podane w specyfikacji napedu dla
zapewnienia prawidtowego chtodzenia.

Silnik oraz urzagdzenia napedzane sa gotowe do uruchomienia.

W przypadku sieci z izolowanym punktem zerowym: wewnetrzny filtr zakidcen o
czestotliwosci radiowej RFI zostat odtaczony.

Naped jest prawidtowo uziemiony.

Napiecie sieci zasilajgcej odpowiada znamionowemu napieciu zasilania wejsciowego napedu.

Przytacza wejsciowego zasilania sieciowego napedu U1, V1, W1 sg wykonane i dokrecone
zgodnie ze specyfikacja.

Sa zainstalowane bezpieczniki wejsciowego zasilania sieciowego.

Przytacza silnika U2, V2, W2 sg wykonane i dokrecone zgodnie ze specyfikacja.

Kabel silnika jest poprowadzony z daleka od innych kabli.

Nie zainstalowano zadnych kondensatoréw kompensacji wspotczynnika mocy przytaczonych
do kabla silnika.

Przytacza sterowania sg wykonane i dokrecone zgodnie ze specyfikacja.

Wewnatrz obudowy napedu nie pozostawiono zadnych narzedzi ani innych obcych ciat (np.
opitkdw po wierceniu).

Nie jest przytaczone zadne alternatywne zrédto zasilania dla silnika (np. potaczenie
obejsciowe) - na wyjscie napedu nie jest podawane zadne napigcie.

Zakladanie ostony

Obudowa o stopniu ochrony IP 21/ UL Typ 1

1. Ustawi¢ ostone w odpowiednim potozeniu w
stosunku do ramy napedu i wsung¢ jg na 2
miejsce. \‘y
Wkreci¢ wkret mocujacy.
Zainstalowac panel sterowania. 3/

1P2009
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Obudowa o stopniu ochrony IP 54 /UL Typ 12
1.

4. Dokreci¢ dwa wkrety mocujgce kaptur.

5. Zainstalowac¢ panel sterowania.

Ustawi¢ ostone w odpowiednim pofozeniu w
stosunku do ramy napedu i wsung¢ jg na
miejsce.

Dokreci¢ wkrety mocujace znajdujace sie na
obwodzie ostony.

Nasuna¢ kaptér ostonowy na gorng czesé
obudowy. .

Uwaga! Aby obudowa spetniata wymagania
stopnia ochrony IP 54/UL typ 12, okienko
panelu sterowania musi by¢ zamkniete.

Opcja: Dodac¢ blokade zapobiegajacq otwarciu okienka panelu sterowania (nie jest
dostarczana wraz z napedem.

Podanie zasilania

A

Przed podaniem zasilania nalezy zawsze zainstalowaé ostone przednig napedu.

Ostrzezenie! Jezeli zewnetrzne polecenie zezwolenia na bieg jest “ON”, naped
ACS550 zacznie pracowaé automatycznie po podaniu zasilania.

. Podac¢ wejsciowe zasilania sieciowe.

Kiedy naped ACS550 zostanie zasilony, zapali sie zielona dioda sygnalizacyjna.

Uwaga! Przed zwiekszeniem predkosci silnika, sprawdzi¢ czy silnik obraca sie
we wlasciwym kierunku.

Pierwsze uruchomienie

Naped ACS550 na fabrycznie ustawione nastawy parametréw, ktore sg
odpowiednie w wielu sytuacjach. Jednakze nalezy dokonac¢ przegladu jak podano
ponizej i wykonac¢ stosowne procedury.

Parametry silnika

1.

Parametry silnika podane na jego tabliczce znamionowej moga réznic¢ sie od
odpowiadajacych im fabrycznych nastaw parametréw napedu ACS550. Naped
zapewnia doktadniejsze sterowanie silnika i jego lepsze zabezpieczenie termiczne,
jezeli wprowadzi sie parametry silnika z jego tabliczki znamionowe;j.

Nalezy zanotowac z tabliczki znamionowej silnika:

* napiecie znamionowe
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» znamionowy prad silnika

» znamionowg czestotliwos$¢

» znamionowg predkos¢ obrotowg
* Znamionowg moc

2. Dokona¢ edycji parametréw 9905...9909 tak aby ich wartosci odpowiadaty
wartosciom odpowiednich parametrow silnika z jego tabliczki znamionowe;.

» Panel sterowania Asystent: “Asystent pierwszego uruchomienia” prowadzi
operatora przez procedure wprowadzania tych parametréw (patrz str. 39).

» Podstawowy panel sterowania: instrukcje na temat edycji warto$ci parametrow,
patrz rozdziat “Tryb Parametry” str. 47.

Makra aplikacyjne

Uwaga! Wybér odpowiedniego makra aplikacyjnego powinien by¢ czescia
wyjsciowego projektu systemu napedowego, poniewaz sposob okablowania
napedu opisany w rozdziale “Przylacza sterowania” na str. 28 zalezy od
zastosowanego makro aplikacyjnego.

1. Dokonac¢ przegladu opiséw makr aplikacyjnych w rozdziale “Makra aplikacyjne”
str. 51. Uzy¢ makra aplikacyjnego ktére najlepiej spetnia wymagania stawiane przez
potrzeby systemu napedowego ktéry ma by¢é w danym przypadku zrealizowany.

2. Dokonac edycji wartosci parametru 9902 aby wybraé odpowiednie makro
aplikacyjne.

» Panel sterowania Asystent — skorzystac z jednej z nizej przedstawionych
procedur:

— Uzy¢ “Asystenta pierwszego uruchomienia” ktéry wyswietla propozycije
wybrania makra aplikacyjnego natychmiast po skonfigurowaniu parametrow
silnika.

— Przejs¢ do rozdziatu “Tryb Parametry” aby zapoznag¢ sie z instrukcjami
dotyczacymi edycji wartosci parametrow.
» Podstawowy panel sterowania: instrukcje na temat edycji wartosci parametrow,
patrz rozdziat “Tryb Parametry” str. 47.
Dostrajanie — Tryb Parametry

System napedowy moze odnie$¢ korzys¢ z uzycia jednej lub wiecej funkgji
specjalnej napedu ACS550 i/lub funkcji doktadnego dostrajania:

1. Dokonac¢ przegladu opisu parametrow w rozdziale “Opis wszystkich parametrow i
sygnatdw” zaczynajacym sie na str. 73. Nalezy uaktywni¢ odpowiednie opcje i
dokona¢ doktadnego dostrojenia wartosci parametréw stosownie do danego
systemu napedowego.

2. Dokonac¢ odpowiedniej edycji wartosci parametrow.
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Regulacje odnoszgce sie do sygnalizacji alarmow i btedéw

Naped ACS550 moze wykrywa¢ szeroki wachlarz potencjalnych problemow w
systemie napedowym, w ktérym pracuje. Np. pierwsze uruchomienie systemu
napedowego moze spowodowac wygenerowanie komunikatow o btedach lub

komunikatéow alarmu wskazujacych na problemy z konfiguracjg systemu.

1. Btedyialarmy sg podawane na panelu sterowania z odpowiednim numerem. Nalezy
zanotowac¢ podawany numer btedu lub alarmu.

2. Przeczytac¢ opis dla danego btedu lub alarmu:
» Skorzysta¢ z wykazu btedow i alarmow (patrz odpowiednio str. 186 i 192), lub

* Wecisng¢ przycisk HELP (tylko dla panelu Asystent) kiedy jest wyswietlany
aktywny bfad lub alarm.

3. Dokona¢ odpowiednio regulacji w systemie napedowym lub edycji parametréw
napedu.
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Pierwsze uruchomienie

Pierwsze uruchomienie konfiguruje naped. W rezultacie tego procesu nastepuje
ustawienie parametrow, ktére definiujg sposob pracy napedu oraz sposob jego
komunikacji z systemem. W zaleznosci od wymagan w zakresie sterowania i
komunikaciji, proces pierwszego uruchomienia moze wymagac zastosowania
niektérych lub wszystkich procedur:

Procedura “Asystent pierwszego uruchomienia” (Start-up Assistant, wymaga aby
naped byt wyposazony w panel sterowania) prowadzi uzytkownika napedu krok
po kroku poprzez konfiguracje fabryczng napedu. Procedura ta jest uruchamiana
automatycznie przy pierwszym zasileniu napedu, albo mozna do niej wejs¢ w
dowolnej chwili z poziomu menu gtéwnego napedu.

Mozna wybra¢ makra aplikacyjne aby zdefiniowaé podstawowe, zmieniajgce sie
elementy konfiguracji systemu, uzywajac nastaw fabrycznych - patrz rozdziat
“Makra aplikacyjne” na str. 51.

Dodatkowe doktadniejsze skonfigurowanie napedu moze by¢ wykonane przy
uzyciu panelu sterowania poprzez reczne wybranie i ustawienie poszczegdlnych
parametrow - patrz rozdziat “Kompletny opis parametréw” na stronie 61.

Panele sterowania

Panelu sterowania uzywa sie w celu sterowania napedem ACS550, odczytu danych
statusu i ustawienia wartosci parametréw. Naped ACS550 moze pracowac z jednym
z dwu roznych typdw paneli sterowania:

Panel sterowania Asystent dla procedury pierwszego uruchomienia napedu -
panel ten (opisany ponizej) zawiera zaprogramowane funkcje wspomagania
majace na celu automatyzacje ustawiania parametrow ogoélnych napedu podczas
jego pierwszego uruchamiania.

Podstawowy panel sterowania - ten panel sterowania (opisany w rozdziale
nastepnym) zapewnia podstawowe narzedzia dla recznego wprowadzania
wartosci parametrow napedu.

Panel sterowania Asystent

Elementy i funkcje panelu

Panel sterowania Asystent napedu ACS550 obejmuije:

Alfanumeryczny panel sterowania z wyswietlaczem ciektokrystalicznym (LCD).
Funkcje wyboru jezyka dla komunikatow na wyswietlaczu.

Przytacze do napedu - panel mozna przytaczy¢ do napedu lub odtgczyé w
dowolnej chwili.

Funkcje “Asystent pierwszego uruchomienia” dla utatwienia pierwszego
uruchomienia napedu.

Pierwsze uruchomienie
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» Funkcje kopiowania - parametry mogg by¢ kopiowane do pamieci panelu
sterowania aby przenies¢ je pdzniej do innych napeddw albo w celu stworzenia
kopii rezerwowej zestawu parametrow (Backup) danego systemu.

» Kontekstowg funkcje pomocy.

Opis przyciskéw sterujacych i informacji podawanych na wyswietlaczu

W tabeli ponizej opisano funkcje poszczegoélnych przyciskéw panelu sterowania
Asystent oraz symbole i komunikaty pojawiajgce sie na jego wyswietlaczu: .

Wyswietlacz ciektokrystaliczny (LCD) — podzielony na trzy gtéwne strefy:

*  Wiersz gérny— zawarto$¢ zmienna, w zaleznosci od trybu pracy - np. patrz “Informacja o
statusie” na str. 36.

» Strefa srodkowa— zawartos¢ zmienna, ogoélnie méwigc pokazuje wartosci parametréw,
pozycje menu lub listy rozwijane;.

» Wiersz dolny - pokazuje biezaca funkcje dwu przyciskéw definiowanych panelu.
» Top line — variable, depending on the mode of operation. For example, see "Status

* Przewijania w gore przez menu lub
liste rozwij. pokazywang w strefie
srodkowej wyswietlacza.

+ Zwiekszania wartosci jezeli jest
wybrany jaki$ parametr.

+ Zwiekszania w. zadanej jezeli jest
pod$wietlony gorny prawy naroznik
LCD (in REVERSE VIDEO).

— |
P. definiowany 2 — funkcja zmienia sie O
i jest ona definiowana przez tekst w
dolnym lewym narozniku LCD. ooog C —
0000 oooo
UP (p. zwiekszania)stuzy do: oooo o
000 ooooo

_ooon | ooonon Wﬂf

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

P. definiowany 2 — funkcja zmienia sie
i jest ona definiowana przez tekst w
dolnym prawym narozniku LCD.

DOWN (p. zmniejszania)stuzy do:

» Przewijania w dot przez menu lub
liste rozwij. pokazywang w strefie
srodkowej LCD.

* Zmniejszania wartosci jezeli jest
wybrany jaki$ parametr.

« Zmniejszania w. zadanej jezeli jest
podswietlony gérny prawy naroznik
LCD (in REVERSE VIDEO).

HELP — wcisniecie tego przycisku
powoduje wyswietlanie informaciji
kontekstowej odnoszacej sie do
pozycji menu lub listy rozwijanej
podswietlonej w srodkowej strefie

STOP — stuzy do zatrzymania nap. ‘ LCD.

P. = przycisk ‘ START - stuzy do uruchomienia nap.

w. = wartosci

Tryb Wyjscie (OUTPUT)

Tryb Wyjscie nalezy uzywaé w celu odczytania informacji o statusie napedu oraz w
celu obstugi napedu. Aby wejs¢ w tryb Wyjscie nalezy wcisng¢ EXIT/RESET az do
momentu kiedy na wyswietlaczu pojawi sie informacja o statusie jak opisano ponizej.

Informacja o statusie

Wiersz goérny wyswietlacza: w wierszu tym pokazywane sg podstawowe informacje o
statusie napedu

» LOC - wskazuje to, ze naped pracuje w trybie sterowania lokalnego, tzn. ze jest
sterowany z panelu sterowania.

Pierwsze uruchomienie
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REM — wskazuje to, Ze naped pracuje w trybie sterowania zdalnego, np. jest
sterowany przez podstawowe We/Wy (listwa zaciskowa X1) albo przez
magistrale komunikacyjng Fieldbus.

2 — wskazuje status obrotéw dla napedu i silnika jak w tabeli ponize;j:

Wyswietlacz panelu sterowania Objasnienie znaczenia

Obracajaca sie strzatka (w kierunku
zgodnym lub przeciwnym do ruchu
wskazéwek zegara)

» Naped pracuje i jego paramatry pracy sg w
punkcie zadanym.

« Kierunek obrotow watu jest w kierunku “do
przodu” 7) lub “do tytu” )

Obracajaca sie strzatka miga

Naped pracuje ale jego paramatry pracy nie
osiggnely jeszcze punktu zadanego.

Strzatka nieruchoma

Naped jest zatrzymany.

Gorny prawy naroznik — pokazuje aktywne zadawanie.

Strefa sSrodkowa wyswietlacza: Wykorzystujac grupe parametrow 34 mozna
skonfigurowaé co ma by¢ wyswietlane w strefie Srodkowej wyswietlacz :

Do trzech wartosci parametrow:

— Konfiguracja fabryczna jest taka, ze wyswietlane

| oC 15H=

15.8 Hz
3.7 A

17.3 Z
[ TR |

sg wartosci trzech parametrow; ktore to bedg
parametry, zalezy od wartosci parametru 9904
MOTOR CTRL MODE. Np., jezeli parametr 9904 = 1, LIE
na wyswietlaczu sg pokazywane nastepujace

parametry: 0102 (SPEED = PREDKOSC), 0104 (CURRENT = PRAD), 0105 (TORQUE
= MOMENT OBROTOWY).

Uzy¢ parametréw 3401, 3408 oraz 3415 aby wybraé, ktére parametry (z grupy
01) bedg wyswietlane na wyswietlaczu. Wprowadzenie “parametru” 0100
powoduje, ze zaden parametr nie jest wyswietlany. Np., jezeli parametr

3401 = 0100 oraz 3415 = 0100, wtedy tylko parametr zdefiniowany przez
parametr 3408 pojawia sie na wyswietlaczu panelu sterowania.

Mozna réwniez dokonac¢ skalowania kazdego parametru na wyswietlaczu. Np.
uzy¢ parametrow 3402...3405, aby dokonac¢ skalowania parametru
zdefiniowanego przez parametr 3401, np. aby przeksztaici¢ predkos¢
obrotowg silnika tak aby reprezentowata na wyswietlaczu predkos¢
przenosnika.

Wskaznik stupkowy zamiast jednej z wartosci liczbowych parametréw.

— Woprowadzi¢ wartos¢ ujemna dla parametru okreslajacego jednostki parametr

3405, 3412, lub 3418) aby zmienic sposéb wyswietlania parametru z wartosci
liczbowej na wskaznik stupkowy.

Dolny wiersz wyswietlacza:

W naroznikach wiersza dolnego — pokazywane sg opisy funkcji jakie sg w danej
chwili przypisane do dwu przyciskoéw definiowanych.

W srodkowej strefie wiersza dolnego — pokazywany jest biezacy czas (jezeli
panel jest skonfigurowany tak aby pokazywac¢ czas).

Pierwsze uruchomienie
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Obstuga napedu

LOC/REM (lokalny / zdalny) — Kiedy naped jest zasilany po raz pierwszy, jest on w
trybie sterowania zdalnego (REM) i jest on sterowany z listwy zaciskowej
sterowania X1 (Control Terminal Block X1).

Aby przetaczyé naped w tryb sterowania lokalnego (LOC) i sterowac¢ napedem
uzywajgc panelu sterowania nalezy wcisng¢ i przytrzymac przycisk ,azna
wyswietlaczu pojawi sie najpierw komunikat LOCAL CONTROL, lub nastepnie
komunikat LOCAL, KEEP RUN :

» Zwolni¢ przycisk gdy na wyswietlaczu jest komunikat LOCAL CONTROL aby
ustawi¢ zadawanie dla panelu sterowania na biezace zadawanie zewnetrzne.
Naped zostanie zatrzymany.

» Zwolni¢ przycisk gdy na wyswietlaczu jest komunikat LOCAL, KEEP RUN aby
skopiowac biezacy status bieg/zatrzymanie oraz zadawanie z We/Wy
uzytkownika.

Aby przetaczy¢ sie na powrdét w tryb sterowania zdalnego (REM) nalezy wcisngg i
przytrzymaé przycisk , az na wy$wietlaczu pojawi sie komunikat REMOTE
CONTROL .

Start/Stop — Aby uruchomi¢ i zatrzymac naped nalezy uzywac odpowiednio
przyciskow START i STOP.

Kierunek obrotéw watu — Aby zmienic¢ kierunek obrotéw watu, nalezy wcisngé
przycisk DIR (warto$¢ paramertru 1003 musi by¢ “3” (REQUEST)).

Zadawanie — Aby zmodyfikowa¢ zadawanie (jest to mozliwe tylko jezeli w gérnym
prawym narozniku wyswietlacza jest znaczek sygnalizujgcy prace napedu w
kierunku “do tytu”) wcisngé przycisk UP (zwiekszanie) lub DOWN (zmniejszanie) -
zadawanie zostanie natychmiast zmienione.

Zadawanie moze by¢ zmienione w trybie sterowania lokalnego i moze zostaé

sparametryzowane (wykorzystujgc grupe parametrow 11 “Wybdér zadawania”) tak

aby byta mozliwa modyfikacja zadawania rowniez w trybie sterowania zdalnego.
Inne tryby pracy

Poza trybem sterowania, panel sterowania Asystent moze by¢:

* W innych trybach pracy dostepnych z poziomu menu gtéwnego;

» W trybie btedu, w ktory panel przetgcza sie w przypadku wystgpienia btedow.
Tryb btedu obejmuje tryb wspomagania diagnostycznego.

Dostep do Menu Gtéwnego i innch trybow
Aby wejs¢ w Menu Gtéwne nalezy:

1. Wecisna¢ przycisk EXIT tyle razy, ile jest to konieczne aby cofnaé sie poprzez menu
lub listy rozwijane powigzane z trybem, w ktérym w danej chwili znajduje sie naped,
tak aby znalez¢ sie w trybie Wyjscie.

Pierwsze uruchomienie
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2. Z poziomu trybu Wyjscie wcisng¢ przycisk MENU.

L OC <o MAIH MEMU
-l

W tym momencie w srodkowej strefie wyswietlacza I'l X
podawana jest lista innych trybéw, a w gornym prawym [ASS | STANTS
narozniku jest komunikat MAIN MENU (menu gtéwne).  [CHANGED PAR
[EXIT | [EHTEE |

1

3. Uzy¢ przyciskow UP / DOWN aby, przewijajac Menu
Gtowne, przejs¢ do pozadanego trybu.

4. Wecisng¢ ENTER aby wejs¢ w tryb, ktory jest podswietlony na wyswietlaczu
(REVERSE VIDEO).

W dalszych sekcjach tego rozdziatu opisano kazdy z dostepnych innych trybéw
pracy.

Tryb Parametry (PARAMETERS)
Tryb Parametry stuzy do podgladu lub edycji wartosci

, , [OC _“u MAIM MEHU
poszczegolnych parametréw: -I-] -I- i =

1. Z poziomu Menu Gtéwnego wybra¢ PARAMETERS. ASS|STANTS

2. Wcisna¢ przycisk UP lub DOWN aby podswietli¢ CHANGED PAR
odpowiednig grupe parametréw a nastepnie wcisng¢
przycisk SEL.

3. Wocisng¢ przycisk UP lub DOWN aby poswietli¢ odpowiedni parametr w grupie.

Uwaga! Biezgca wartos¢ parametru pojawia sie ponizej podswietlonej nazwy
parametru.

4. Wecisnag¢ przycisk EDIT.

5. Wociska¢ odpowiednio przyciski UP/DOWN aby ustawi¢ odpowiednig warto$¢
parametru.

Uwaga! Aby wejs¢ w podglad fabrycznie ustawionej wartosci parametru w trybie
ustawiania nalezy jednoczesnie wcisna¢ przyciki UP oraz DOWN.

6. Wcisnac przycisk SAVE aby zapisa¢ zmodyfikowang
warto$é parametru albo przycisk CANCEL aby wyjéé z ~ [FOF 7 FAR EDIT
trybu ustawiania parametrow bez zapisu. Wszelkie 1187 E¥T1-E%T2 SEL
modyfikacje ktore nie zostaty zapisane bedg w takim ExXT1
wypadku skasowane.

CAMCEL | [ SAUE

7. Wocisng¢ EXIT aby powréci¢ do wyswietlania listy grup
parametrow; powtérne wcisniecie EXIT spowoduje
powrét do menu gtéwnego.

Tryb “Asystent pierwszego uruchomienia” (Start-up assistant)

Kiedy naped jest zasilany po raz pierwszy, tryb “Asystent pierwszego uruchomienia”
prowadzi operatora krok po kroku przez programowanie (konfigurowanie) kilku
podstawowych parametréw napedu. Np. przy pierwszym uruchomieniu, naped
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automatycznie sugeruje wejscie w pierwsze zadanie procedury konfigurowania
nowego napedu, “Wybér jezyka komunikacji z panelem (LANGUAGE SELECT).

Tryb “Asystent pierwszego uruchomienia” jest podzielony na zadania. Operator
moze uaktywniac¢ zadania jedno po drugim w kolejnosci sugerowanej przez
Asystenta, lub niezaleznie, w dowolnej kolejnosci (korzystanie z Asystenta nie jest
obligatoryjne, zamiast tego mozna wejs¢ w tryb “Parametry” aby ustawi¢ parametry

napedu).

Kolejnos¢ zadan sugerowanych przez Asystenta zalezy od tego, co operator
wprowadza w poszczegolnych zadaniach. Lista zadan podana w tabeli ponizej jest

listg typowa.

Nazwa zadania

Opis

Wybér jezyka
komunikaciji

Wybor jezyka komunikacji z panelem sterowania (jezyk komunikatéw na
wyswietlaczu).

Konfiguracja silnika

Wprowadzanie parametréw silnika i identyfikacja silnika.

Aplikacja

Wybér makra aplikacyjnego.

Moduty opcjonalne

Uaktywnia moduty opcjonalne zainstalowane w napedzie (jezeli istniejq).

Sterowanie
predkoscia, EXT1

*  Wybdr zrédta dla zadawania predkosci.

» Ustawianie wartosci granicznych zadawania.

» Ustawianie wartosci granicznych predkosci (lub czestotliwosci).
» Ustawianie czasow przyspieszania i zwalniania.

» Konfigurowanie czopera hamowania, jezeli jest uaktywniony.

Sterowanie
predkoscia, EXT2

* Wybbér zrédta dla zadawania predkosci.
» Ustawianie wartosci granicznych zadawania.

Sterowanie
momentem
obrotowym

* Wybdr zrédta dla zadawania momentu obrotowego.
» Ustawianie wartosci granicznych zadawania.

» Ustawianie stromosci zwiekszania i stromos$ci zmniejszania momentu
obrotowego.

Sterowanie PID

*  Wybor zrédta dla zadawania procesowego.
» Ustawianie wartosci granicznych zadawania.
» Ustawianie wartosci granicznych predkosci (zadawania).

» Ustawianie zrédta i wartosci granicznych dla biezacej wartosci
procesowe;.

Sterowanie Start/Stop

* Wybér EXT1 lub EXT2.
« Zdefiniowanie sterowania kierunkiem.
» Zdefiniowanie trybu startu i zatrzymania.

*  Wybdr sposobu wykorzystania sygnatu zezwolenia na bieg (RUN
ENABLE).

Zabezpieczenia

Ustawianie wartosci granicznych momentu obrotowego i pradu.

Sygnaty wyjsciowe

Wybér sygnatéw na wyjsciach przekaznikowych RO1, RO2, RO3 oraz na
opcjonalnych wyjsciach przekaznikowych (jezeli takie sg zainstalowane).

Wybér sygnatéw na wyjsciach analogowych AO1 i AO2. Ustawianie wartosci
minimalnej, maksymalnej, skalujacej i odwrdcone;j.

Pierwsze uruchomienie
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Procedura:
1. Wybraé opcje ASSISTANTS w Menu Giéwnym.

2. Wcisna¢ przycisk UP lub DOWN aby wybra¢ tryb “Asystent pierwszego
uruchomienia” (START-UP ASSISTANT).

Uwaga! Zamiast korzystania z trybu “Asystent pierwszego uruchamiania” mozna
wybrac opcje wspomagania (Asystent) dla poszczegdlnych zadan tego trybu, takich
jak np Sygnaty Wyjsciowe.

3. Wprowadzi¢ wartosci lub dokonaé wyboru, w zaleznosci od potrzeby.

4. Wecisnac przycisk SAVE aby zapisa¢ nastawy, lub przycisk EXIT aby przywréci¢
oryginalne wartosci nastawoéw.

Tryb Parametry Zmienione (CHANGED PAR)

Tryb Parametry Zmienione nalezy uzywac w celu podgladu (i edycji) listy wszystkich
parametrow jakie zostaty zmienione z ich wartosci ustawionych fabrycznie.

Procedura:

1. Wybra¢ opcje CHANGED PAR w Menu Gtéwnym.
Na wyswietlaczu pojawi sie lista wszystkich zmienionych parametrow.

2. Wecisna¢ ENTER.

3. Wocisng¢ klawisz UP lub DOWN aby wybra¢ odpowiedni zmieniony parametr. Gdy sg
podswietlane poszczegolne parametry, pojawiajg sie odpowiadajgce im wartosci.

4. Wecisnac przycisk EDIT aby przeprowadzi¢ edycje wartosci podswietlonego
parametru.

5. Wocisng¢ klawisz UP lub DOWN aby wybra¢ nowg wartos¢ lub dokonac edycji
wartosci wybranego parametru (wcisniecie obu tych przyciskow jednoczesnie
przywraca fabrycznie ustawiona warto$¢ tego parametru).

6. Wcisnagc przycisk SAVE aby zapisa¢ nowg warto$¢ parametru (jezeli nowa warto$¢
parametru jest jego wartoscig ustawiang fabrycznie, parametr ten nie bedzie sie
wiecej pojawiat w liscie zmienionych parametréw).

Tryb “Rezerwowy zapis parametréow” (PAR BACKUP)

Panel sterowania Asystent moze zapisa¢ w swojej pamieci petny zestaw
parametrow napedu. Jezeli dla danego napedu sg zdefiniowane dwa zestawy
parametrow, przy uzyciu tej funkcji zostajg skopiowane i przeniesione oba te
zestawy parametréw.

Tryb “Rezerwowy zapis parametrow” obejmuje trzy funkcje:

* Funkcja zapisu parametréow w pamieci panelu sterowania (UPLOAD TO PANEL)
— kopiuje wszystkie parametry z pamieci napedu do pamieci panelu sterowania.
Obejmuje to réowniez drugi zestaw parametréw napedu (jezeli taki jest
zdefiniowany) oraz parametry wewnetrzne takie jak te utworzone w wyniku
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procedury przebiegu identyfikacyjnego silnika (MOTOR ID RUN). Pamie¢ panelu
sterowania jest pamiecia trwatg i nie zalezy od stanu baterii panelu sterowania.

* Funkcja przywracania wszystkich parametréw (DOWNLOAD TO DRIVE ALL) —
odtwarza peiny zestaw parametrow napedu (lub oba zestawy) tadujac je z
pamieci panelu sterowania do pamieci napedu. Opciji tej nalezy uzy¢ dla
odtworzenia konfiguracji napedu lub dla skonfigurowania identycznych napedow.

Uwaga! Funkcja przywracania wszystkich parametrow zapisuje (przywraca) do
pamieci napedu wszystkie parametry z pamieci panelu sterowania, w tym rowniez
parametry silnika. Funkcji tej nalezy uzywac tylko w celu odtworzenia konfiguracji
napedu lub dla przeniesienia petnego zestawu parametréw do systeméw, ktore sg
identyczne z systemem, z ktérego ten zestaw parametréw zostat skopiowany.

* Funkcja przywracania aplikacji (DOWNLOAD APPLICATION) — kopiuje
czesciowy zestaw (lub czesciowe zestawy) parametrow z pamieci panelu
sterowania do pamieci napedu. Czesciowy zestaw parametrow nie obejmuje
wewnetrznych parametréw silnika, parametréw 9905...9909, 1605, 1607, 5201,
ani tez zadnego z parametréw grupy 51. Opcje te stosuje sie aby przenies¢
parametry do systemoéw, ktére majg podobng konfiguracje - w tym przypadku
rozmiary napedu i silnikéw nie musza by¢ takie same jak dla systemu
bedacego zrédtem przenoszonego zestawu parametrow.

1. Wybraé opcje COPY w Menu Gtownym.
2. Wcisna¢ przycisk UP lub DOWN aby przejs¢ do odpowiedniej opcji.
3. Wecisna¢ przycisk SAVE.

Zestaw parametrow zostaje przeniesiony zgodnie z poleceniem. Podczas
wykonywania transferu na wyswietlaczu jest wyswietlany status tej procedury
poprzez pokazywanie w procentach stopnia jej wykonania.

4. Wecisng¢ EXIT aby powrdci¢ do trybu Wyjscie (OUTPUT).

Tryb ustawiania zegara (CLOCK SET)

Trybu ustawiania zegara (CLOCK SET) uzywa sie aby:

»  Wigczyé/wytaczyé funkcje zegara.

» Ustawic date i czas.

»  Wybrac¢ format wySwietlania daty i czasu.

Wybra¢ opcje CLOCK SET w Menu Gtéwnym.

Wcisnag¢ przycisk UP lub DOWN aby przej$¢ do odpowiedniej opcji.
Wcisng¢ przycisk EDIT.

Wcisna¢ przycisk UP lub DOWN aby ustawi¢ odpowiednig nastawe.

o > wDnh -

Wcisna¢ przycisk SAVE aby zapisa¢ ustawiong nastawe.
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Tryb “Nastawy We/Wy” (I/O SETTINGS)

Trybu “Nastawy We/Wy” (I/O SETTINGS) uzywa sie do sprawdzenia (i edycji)
nastaw dla kazdego z zaciskow wejs¢ i wyjsc.

1. Wybra¢ opcje I/O SETTINGS w Menu Gtéwnym.

2. Wcisna¢ przycisk UP lub DOWN aby przej$¢ do odpowiedniej grupy We/Wy, np. do
wejs¢ cyfrowych.

3. Wocisng¢ ENTER.

4. Wecisnac przycisk UP lub DOWN aby przejs¢ do odpowiedniego wejscia lub wyjscia
w wybranej grupie, np. wejscia cyfrowego DI1. Po krétkiej chwili na wyswietlaczu
pojawia sie biezaca nastawa dla wybranego wejscia lub wyjscia.

5. Wecisng¢ przycisk EDIT.
6. Wcisna¢ przycisk UP lub DOWN aby ustawi¢ nowg nastawe.
7. Wocisng¢ przycisk SAVE aby zapisa¢ ustawiong nastawe.
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Podstawowy panel sterowania

Elementy i funkcje panelu

Podrecznik Uzytkownika ACS550

Podstawowy panel sterowania napedu ACS550 obejmuije:

» Alfanumeryczny panel sterowania z wyswietlaczem ciektokrystalicznym (LCD).

* Przytacze do napedu - panel mozna przytaczy¢ do napedu lub odtaczyé w

dowolnej chwili.

» Funkcje kopiowania - parametry mogg by¢ kopiowane do pamieci panelu
sterowania aby przenies¢ je pdzniej do innych napedow albo w celu stworzenia
kopii rezerwowej zestawu parametrow (Backup) danego systemu.

Opis przyciskéw sterujacych i informacji podawanych na wyswietlaczu

W tabeli ponizej opisano funkcje poszczegélnych przyciskow podstawowego panelu
sterowania oraz symbole i komunikaty pojawiajgce sie na jego wyswietlaczu.

alternatywne.

edytowana (K]=al).

Wyswietlacz ciektokrystaliczny (LCD) — podzielony na pie¢ stref:
» Strefa gorna lewa — identyfikuje zrédto sygnatu sterowania jako lokalne (LOC) lub zdalne (REM).
» Strefa gorna prawa — identyfikuje jednostki wyswietalanego parametru.

» Strefa srodkowa — zawartos¢ zmienna, ogodlnie pokazuje wartosci parametréw pozycje menu lub
list rozwijanych. Tu sg réwniez pokazywane kody btedéw panelu sterowania.

» Strefa dolna lewa — “OUTPUT” w trybie sterowania lub “MENU” kiedy wybiera sie tryby

» Strefa dolna prawa — kierunek obrotéw silnika oraz sygnalizacja kiedy dana warto$¢ moze byé

EXIT/RESET — wyjscie do
nastepnego, wyzszego poziomu menu
bez zapisu zmienionych wartosci.

UP (p. zwiekszania) stuzy do:

* Przewijania w géret przez menu lub
liste rozwijana.

+ Zwiekszania wartosci jezeli jest
wybrany jaki$ parametr.

* Zmniejszania w. zadanej jezeli
panel jest w trybie w. zadane;.

N

REM

OUTPUT

11°

FWD

MENU/ENTER - wejscie na gtebsze
poziomy menu.

Na najgtebszym poziomie dla danego
menu zapisuje pokazywana wartosé
jako nowg nastawe.

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

EXIT/
\‘QESETJ

STOP - stuzy do zatrzymania napedu

DOWN (p. zmniejszania)stuzy do:

* Przewijania w do6t przez menu lub
liste rozwijana.

* Zmniejszania wartosci jezeli jest
wybrany jaki$ parametr.

* Zmniejszania w. zadanej jezeli
panel jest w trybie w. zadane;.

DIR — stuzy do zmiany kierunku
obrotéw silnika

p. = przycisk
w. = wartosci

| | START - stuzy do uruchomienia napiedu

FM
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Tryb ” Wyjscie” (OUTPUT)

Tryb “Wyjscie” nalezy uzywacé w celu odczytania informacji o statusie napedu oraz w
celu obstugi napedu. Aby wejsé w tryb “Wyjscie” nalezy wcisna¢ EXIT/ RESET az do
momentu kiedy na wyswietlaczu pojawi sie informacja o statusie jak opisano ponizej.

Informacja o statusie

Kiedy podstawowy panel sterowania jest w trybie “Wyjscie” (OUTPUT), na
wyswietlaczu LCD:

W strefie gornej lewej jest pokazywana lokalizacja zrédta sygnatu sterowania:

— LOC - sygnalizuje, ze naped jest sterowany lokalnie, tj. z panelu sterowania.

— REM - sygnalizuje, ze naped jest sterowany zdalnie, np poprzez sygnaty z
podstawowych We/Wy (X1) lub poprzez magistrale komunikacyjng Fieldbus.

W strefie Srodkowej jest wyswietlana wartos¢ parametru grupy 01. Moze by¢
dostepnych do trzech wartosci parametrow (nalezy wciskac¢ przyciski UP lub
DOWN aby przechodzi¢ do poszczegdlnych dostepnych wartosci parametrow).

— Konfiguracja fabryczna jest taka, ze wyswietlane sg wartosci trzech
parametrow. Ktére to bedg parametry, zalezy od wartosci parametru 9904
MOTOR CTRL MODE. Np., jezeli parametr 9904 = 1, na wyswietlaczu sg
pokazywane nastepujgce parametry: 0102 (SPEED = PREDKOSC), 0104
(CURRENT = PRAD), 0105 (TORQUE = MOMENT OBROTOWY).

— Uzy¢ parametréw 3401, 3408 oraz 3415 aby wybraé, ktére parametry (z grupy
01) bedg wyswietlane na wyswietlaczu. Wprowadzenie “parametru” 0100
powoduje, ze zaden parametr nie jest wyswietlany. Np., jezeli parametr 3401 =
0100 oraz 3415 = 0100, wtedy tylko parametr zdefiniowany przez parametr
3408 pojawia sie na wyswietlaczu panelu sterowania.

— Mozna rowniez dokonac¢ skalowania kazdego parametru na wyswietlaczu. Np.
uzy¢ parametrow 3402...3405, aby dokona¢ skalowania parametru
zdefiniowanego przez parametr 3401, np. aby przeksztatci¢ predkosé obr.
silnika tak aby reprezentowata na wyswietlaczu predkos¢ przenosnika.

W strefie gornej prawej sg wyswietlane jednostki dla wartosci parametréow
pokazywanych w strefie srodkowe;j.
W strefie dolnej lewej jest wyswietlane ” Wyjscie” (OUTPUT).

W strefie dolnej prawej jest sygnalizowany kierunek obrotow silnika. Wyswietlany
komunikat (FWD = “do przodu” lub REV= “do tytu”) :

— Jest staty (nieruchomy) kiedy silnik pracuje z predkoscig zadana.

— Miga powoli kiedy silnik jest zatrzymany.

— Miga szybko kiedy silnik przyspiesza.

Obstuga napedu

LOC/REM (lokalny / zdalny) — Kiedy naped jest zasilany po raz pierwszy, jest on w
trybie sterowania zdalnego (REM) i jest on sterowany z listwy zaciskowe;j
sterowania X1 (Control Terminal Block X1).

Aby przetagczyé naped w tryb sterowania lokalnego (LOC) i sterowac¢ napedem
uzywajac panelu sterowania nalezy wcisnaé przycisk . Jezeli:
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* Przycisk zostanie wcisniety i zwolniony (na wyswietlaczu miga komunikat
“LoC”), wtedy naped zostanie zatrzymany. Uzy¢ trybu Zadawanie aby ustawi¢
lokalne zadawanie sterowania.

* Przycisk zostanie wcisniety i przytrzymany przez okoto 2 sekundy (zwolni¢
ten przycisk gdy na wyswietlaczu komunikat “LoC” zmieni sie na “LoC r”), wtedy
naped kontynuuje prace jak przed wcisnieciem przycisku . Naped kopiuje
biezace wartosci sygnatow sterowania zdalnego dla statusu start/stop oraz dla
zadawania i uzywa ich jako poczatkowych polecen dla sterowania lokalnego.

Aby przetaczy¢ sie z powrotem w tryb sterowania zdalnego (REM) nalezy wcisnaé
przycisk :

Start/Stop — Aby uruchomi¢ i zatrzymac¢ naped nalezy uzywac odpowiednio
przyciskow START i STOP .

Kierunek obrotéw watu — Aby zmienic kierunek obrotéw watu, nalezy wcisnac
przycisk DIR #* (warto$¢ paramertru 1003 musi by¢ “3” (REQUEST)).

Zadawanie — Patrz tryb “Zadawanie” ponize;.

Tryb “Zadawanie” (REFERENCE)

Tryb “Zadawanie” (REFERENCE) jest uzywany do ustawienia zadanej prekosci lub
czestotliwosci. Normalnie takie sterowanie sygnatem zadawania jest mozliwe tylko
kiedy naped jest w trybie sterowania lokalnego (LOC). Jednakze mozliwe jest
réwniez takie skonfigurowanie napedu (przy uzyciu grupy parametrow 11 “Wybor
zadawania” aby byta mozliwo$¢ modyfikacji zadawania, gdy naped jest w trybie
sterowania zdalnego (REM)).

1. Startujac z poziomu menu Wyjscie (OUTPUT) wcisng¢ przycisk MENU/ENTER.
Na wyswietlaczu zostanie wyswietlony jeden z alternatywnych trybow:
* reF (REFERENCE = zadawanie);
* PAr (PARAMETER = parametr);
» CoPY (Copy = kopiowanie).
2. Wecisna¢ przycisk UP lub DOWN aby przejs¢ do opcji “reF” (tryb “Zadawanie”).
3. Wocisng¢ przycisk MENU/ENTER.

Na wyswietlaczu jest wyswietlana wartos¢ biezgca zadawania z komunikatem
pod tg wartoscig liczbowa.

Uwaga! Normalnie regulacja zadawania jest mozliwa tylko kiedy naped jest w trybie
sterowania lokalnego (LOC). Jednakze mozliwe jest rowniez takie skonfigurowanie
napedu (przy uzyciu grupy parametrow 11 “Wyboér zadawania” aby byta mozliwosé
modyfikacji zadawania gdy naped jest w trybie sterowania zdalnego (REM).
Komunikat SET na wyswietlaczu sygnalizuje, kiedy jest mozliwa regulacja
zadawania z panelu sterowania.

4. Uzy¢ przycisku UP lub DOWN aby ustawi¢ odpowiednig wartos¢ parametru.
5. Wocisng¢ przycisk EXIT/RESET aby wréci¢ do trybu “Wyjscie” (OUTPUT).
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Tryb Parametry (PARAMETERS)
Tryb Parametry stuzy do ustawiania warto$ci poszczegdlnych parametrow.
1. Startujac z poziomu menu “Wyjscie” (OUTPUT) wcisng¢ przycisk MENU/ENTER.
Na wyswietlaczu zostanie wyswietlony jeden z alternatywnych trybow :
» reF (REFERENCE = zadawanie);
» PAr (PARAMETER = parametr);
* CoPY (Copy = kopiowanie)
2. Wcisng¢ przycisk UP lub DOWN aby przejs¢ do opcji “PAr” (tryb “Parametry”).
3. Wecisng¢ przycisk MENU/ENTER.
Na wyswietlaczu jest wyswietlana jedna z grup parametréw:
- ‘o1
« “99”

4. Uzy¢ przycisku UP lub DOWN aby przej$¢ do odpowiedniej grupy parametrow, np
do grupy “03”.

5. Wocisng¢ przycisk MENU/ENTER.

Na wyswietlaczu jest pokazywany jeden z parametrow wybranej grupy parametréw,
np. parametr “0301”.

6. Uzyc¢ przycisku UP lub DOWN aby przejs¢ do odpowiedniego parametru.
7. Wocisng¢ przycisk MENU/ENTER, i:

* przytrzymac go w pozycji wcishietej przez okres okoto 2 sekund lub

* wecisna¢ ten przycisk dwukrotnie raz za razem.

Na wyswietlaczu pojawi sie wartos¢ wybranego parametru z komunikatem
ponize;.

Uwaga! Krotkotrwate wcisniecie przycisku MENU/ENTER spowoduje wys$wietlenie
biezacej wartosci wybranego parametru przez okres okoto 2 sekund. Podczas tego
okresu nalezy ponownie wcisng¢ przycisk MENU/ENTER aby wejs¢ w tryb edyciji
wartosci tego parametru (komunikat EJ=1).

8. Uzy¢ przycisku UP lub DOWN aby ustawi¢ odpowiednig warto$¢ parametru.

Uwaga! W trybie edycji wartosci parametru g=J, wcisniecie jednoczesnie
przyciskow UP oraz DOWN spowoduje wyswietlenie ustawionej fabrycznie wartosci
wybranego parametru.

9. W trybie edycji wartosci parametru wcisng¢ przycisk MENU/ENTER aby
zapisa¢ w pamieci wyswietlana wartos¢ parametru.
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Uwaga! Jezeli, zamiast tej operaciji, wcisnie sie przycisk EXIT/RESET zostanie
przywrécona (ustawiona jako aktywna) oryginalna lub ostatnio zapisana w pamieci
wartos¢ edytowanego parametru.

10. Wecisng¢ przycisk EXIT/RESET aby wréci¢ do trybu “Wyjscie” (OUTPUT).

Tryb “Rezerwowy zapis parametréow” (PAR BACKUP)

Podstawowy panel sterowania moze zapisa¢ w swojej pamieci petny zestaw
parametrow napedu. Jezeli dla danego napedu sg zdefiniowane dwa zestawy
parametrow, przy uzyciu tej funkcji zostajg skopiowane i przeniesione oba te
zestawy parametrow.

Tryb “Rezerwowy zapis parametrow” obejmuje trzy funkcje:

* Funkcja zapisu parametrow w pamieci panelu sterowania (uL = Upload) — kopiuje
wszystkie parametry z pamieci napedu do pamieci panelu sterowania. Obejmuje
to rowniez drugi zestaw parametrow napedu (jezeli taki jest zdefiniowany) oraz
parametry wewnetrzne takie jak te utworzone w wyniku procedury przebiegu
identyfikacyjnego silnika (MOTOR ID RUN). Pamie¢ panelu sterowania jest
pamiecig trwatg i nie zalezy od stanu baterii panelu sterowania.

* Funkcja przywracania wszystkich parametréw (rEA = Restore All) — odtwarza
petny zestaw parametréw napedu (lub oba zestawy) tadujac je z pamieci panelu
sterowania do pamieci napedu. Opcji tej nalezy uzy¢ dla odtworzenia konfiguracji
napedu lub dla skonfigurowania identycznych napedéw.

Uwaga! Funkcja przywracania wszystkich parametrow zapisuje (przywraca) do
pamieci napedu wszystkie parametry z pamieci panelu sterowania, w tym réowniez
parametry silnika. Funkcji tej nalezy uzywac tylko w celu odtworzenia konfiguracji
napedu lub dla przeniesienia petnego zestawu parametréw do systemoéw, ktore sg
identyczne z systemem, z ktérego ten zestaw parametréw zostat skopiowany.

* Funkcja czesciowego przywracania parametrow (dLP = Download Partial) —
kopiuje czesciowy zestaw (lub czesciowe zestawy) parametréw z pamieci panelu
sterowania do pamieci napedu. Czesciowy zestaw parametrow nie obejmuje
wewnetrznych parametréw silnika, parametréw 9905...9909, 1605, 1607, 5201,
ani tez zadnego z parametréw grupy 51. Opcije te stosuje sie aby przenies¢
parametry do systemoéw, ktére majg podobng konfiguracje - w tym przypadku
rozmiary napedu i silnikow nie musza by¢ takie same jak dla systemu
bedacego zrédtem przenoszonego zestawu parametrow.

1. Startujac z poziomu menu “Wyjscie” (OUTPUT) wcisna¢ przycisk MENU/ENTER.
Na wyswietlaczu zostanie wyswietlony jeden z alternatywnych trybow:
* reF (REFERENCE = zadawanie);
* PAr (PARAMETER = parametr);
* CoPY (Copy = kopiowanie).
2. Wecisnag¢ przycisk UP lub DOWN aby przejs¢ do opciji “CoPY” (tryb ” Kopiowanie”).
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3. Wocisng¢ przycisk MENU/ENTER.
Na wyswietlaczu jest wyswietlana jedna z opcji trybu “Kopiowanie” :

» uL (Upload = zapis petnego zestawu parametréw z pamieci napedu do pamieci
panelu sterowania);

* rE A (Restore All = odtworzenie petnego zestawu parametrow z pamieci panelu
sterowania do pamieci panelu napedu);

* dL P (Download Partial = odtworzenie czesciowego zestawu parametréw z
pamieci panelu sterowania do pamieci panelu napedu).

4. Uzy¢ przycisku UP lub DOWN aby przejs¢ do odpowiedniej opciji.
5. Wocisng¢ przycisk MENU/ENTER.

Zestaw parametréw zostaje przeniesiony zgodnie z poleceniem. Podczas
wykonywania transferu na wyswietlaczu jest wyswietlany status tej procedury
poprzez pokazywanie w procentach stopnia jej wykonania.

6. Wcisnag¢ przycisk EXIT/RESET aby powrdcié do trybu “Wyjscie” (OUTPUT).
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Kody alarmowe (podstawowy panel sterowania)

Podstawowy panel sterowania sygnalizuje rézne stany alarmowe uzywajgc kodow o
formacie A3xxx. W tabeli ponizej podano liste stosowanych kodéw alarmu wraz z ich
krotkimi opisami.

Uwaga! Kody alarmu / btedu, ktére nie odnosza sie jedynie do podstawowego
panelu sterowania sg zdefiniowane w rozdziale “Diagnostyka” , str. 185.

Kod Opis
3001 Btad komunikac;ji.
3002 Btad interfejsu: panel sterowania - naped. Nalezy skontaktowac sig z

lokalnym przedstawicielem ABB i poda¢ mu numer kodu btedu.

3003 Albo panel sterowania albo naped nie nalezy do rodziny ACS550.

3010 Nieudany zapis rezerwowy (backup) parametréw CRC .

3011 Naped jest sterowany z innego zrédia sterowania.

3012 Zablokowana jest zmiana kierunku obrotow.

3013 Klucz jest wytaczony, blokada uruchomienia.

3014 Klucz jest wytaczony ze wzgledu na aktywny btad w napedzie. Skorygowaé
aktywny btad.

3015 Wiaczona jest blokada trybu sterowania lokalnego.

3016 Zapis niemozliwy poniewaz naped jest uruchomiony. Zatrzymac¢ naped

przed wprowadzeniem tej zmiany.

3017 Blokada zapisu, tylko do odczytu.

3018 Btedny parametr.

3019 Zapis wartosci innej niz zero jest niedozwolony.

3020 Wybrana grupa parametrow lub parametr nie istnieje.

3021 Wybrana grupa parametréw lub parametr nie jest dostepny.

3022 Wyt_)rana grupa parametrow lub parametr jest zabezpieczony przed
zapisem.

3023 Modyfikacja nie jest dozwolona podczas biegu napedu. Zatrzymaé naped

przed wprowadzeniem tej zmiany.

3024 Operacja niedozwolona ze wzgledu na blokade parametru.

3025 Btedny parametr.

3026 Btedna warto$¢ parametru.

3027

3028

3029 Status dostepu do pamieci trwatej byt “not ready” (nie gotowy).
3030 Btedna warto$¢ parametru.

3031 Polecenie niedozwolone.

3032 Btedny parametr.

3033 Naped nie jest gotowy do odtworzenia parametrow z pamieci panelu
sterowania (DOWNLOAD).

3040 Pusty bufor zapisu rezerwowego (BACKUP BUFFER).
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Kod Opis

3041 Zbyt duzy plik zapisu rezerwowego (BACKUP FILE).

3042 Nie znaleziono pliku zapisu rezerwowego (BACKUP FILE).

3043 Nie udzielono zakazu uruchomienia.

3050 Porzucona (nieudana) procedura zapisu zestawu parametréow do pamieci
panelu sterowania (UPLOAD).

3051 Btad w procedurze zapisu zestawu parametréw do pamieci panelu
sterowania (UPLOAD).

3052 Nieznany btad w procedurze zapisu parametréw do pamieci panelu
sterowania (UPLOAD).

3060 Porzucona (nieudana) procedura odtworzenia parametréw z pamieci
panelu sterowania (DOWNLOAD).

3061 Naped nie jest gotowy do odtworzenia parametrow z pamieci panelu
sterowania (DOWNLOAD).

3062 Nieznany btad w procedurze odtworzenia parametréw z pamieci panelu
sterowania (DOWNLOAD).

3070 Btad zapisu do pamieci panelu sterowania.

3071 Btad odczytu z pamieci panelu sterowania.

Makra aplikacyjne

Makra zmieniajg wartosci okreslonej grupy parametréw na nowe, zaprogramowane
fabrycznie wartosci. Makr aplikacyjnych nalezy uzywaé aby zminimalizowaé
potrzebe recznego edytowania parametréw. Wybor makra przywraca wartosci
fabryczne wszystkich parametréw (wtasciwe dla danego makra aplikacyjnego) z
wyjatkiem nastepujacych parametréw:

* Grupa parametrow 99: Parametry zawierajace dane rozruchowe.
» Parametr 1602 : PARAMETER LOCK.
* Parametr 1607 : PARAM SAVE.

* Grupy parametrow 50...52 zawierajgce parametry odnoszace sie do komunikaciji
szeregowe;j.

Po wybraniu makra aplikacyjnego mozna dokonaé recznie dodatkowych zmian
parametrow uzywajac w tym celu panelu sterowania.

Makra aplikacyjne to zaprogramowane fabrycznie zestawy parametrow uaktywniane
poprzez ustawienie odpowiedniej wartosci parametru 9902 APPLIC MACRO.
Fabrycznie wartos¢ tego parametru wynosi “1” co oznacza, ze jest uktywnione
makro aplikacyjne “ABB Standard”.

W kolejnych rozdziatach zostaty opisane poszczegdlne makra aplikacyjne i podano
przyktadowy schemat potaczen dla kazdego z makr.
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Makro aplikacyjne: “ABB Standard” (fabrycznie ustawione jako aktywne)

Makro to zapewnia typowa, 2-przewodowg konfiguracje We/Wy (1/O), z trzema
predkosciami statymi. Jest to makro ustawione fabrycznie jako makro aktywne
napedu. Warto$ci parametréw sg wartosciami fabrycznymi tych parametréw
zdefiniowanymi w rozdziale “Petny wykaz parametréw dla ACS550” , str. 61.

Przyktadowy schemat potaczen:

X1

Syganaly wejsciowe
» Zadawanie analogowe (Al1)
» Start, stop oraz kierunek (DI1,2)
* Wybér predkosci statej (DI3,4)
* Wybér pary stromosci (1 lub 2) -

(DI5)

1 |SCR Ekran kabla sterowania (ekran)
2 |Al1 Zewnetrzne zadawanie czestotliwosci 1: 0...10 V
3 |AGND | Masa obwodu wejscia analogowego
4 |10V Napiecie zadane 10 VDC
5 |AI2 Nie uzywany
6 |AGND | Masa obwodu wejscia analogowego
7 |AO1 Czestotliwos¢ wyjsciowa: 0...20 mA
8 |AO2 Prad wyjsciowy: 0...20 mA
9 |AGND | Masa obwodu analogowego
10[24V Wyjscie napiecia pomocniczego +24 VDC
11 [GND Masa dla sygnatéw powrotnych wejs¢ cyfrowych
|: 12|DCOM1| Wspdlna masa dla wejs¢ cyfrowych
——{13|DI1 Start/Stop: aktywacja uruchamia naped
L {14|DI2 Do przodu / Do tytu: aktywacja zmienia kierunek obrotéw
L~ 115|DI3 Wybér predkosci statej 2
| _[16|Di4 Wybér predkosci statej 2
- {17|DI5 Wybér pary stromosci przysp./hamow..:uaktywni¢ aby wybra¢ pare 2-ga.
P I
— —118|DI6 Nie uzywany Uwaga 1. Zadawanie zewnetrzne
. jest uzywane jako zadawanie
19]RO1C Wy. przek.a.znlk. 1, programow. Jpr(gdkoyévgi, jezjeli wybierze sie tryb
20 |RO1A Fabrycznie: sterowania wektorowego
21/RO1B —~  Gotéw =>19 potaczone do 21 Uwaga 2. Kod:
;g Eg;g \li\;yﬁrslzzzenﬁ::zmk' 2, programow. 0 = otwarte, 1 = zamkniete
24|RO2B [~  Bieg =>22 potaczone do 24 DI3 [ DI4 Wyjscie
25|R0O3C Wy. przekaznik. 2, programow. || [0 [0 [Zadawanie przez Al1
26 |RO3A Fabrycznie: 1 0 |PReDK. sTAA 1 (1202)
27|RO3B |~  Btad (-1) =>25 potaczone do 27 [0 [1 PREDK. STAtA 2 (1203)
(Btad =>25 potgczone do 26) T [T [PREDK. STAA 3 (1204)

Sygnaty wyjsciowe Nastawy zworki J1
Wy. analog. AO1: Czestotliwosé
Wy. analog. AO2: Prad

Wy. przekaznik. 1: Gotoéw

Wy. przekaznik. 2: Bieg

* Wy. przekaznik. 3: Btad (-1)

J1
Al1:0...10V

E1I38
AI2: 0(4)...20 mA

Wy. przekaznik. = Wyjscie przekaznikowe
przysp. = przyspieszania

hamow. = hamowania
Predk. = Predkos$é
programow. = programowalne
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Makro aplikacyjne “3-przewodowe”

To makro jest przeznaczone do zastosowan, w ktérych naped jest sterowany przy
pomocy przyciskéw chwilowych i zapewnia ono trzy predkosci state. Aby uaktywnic
to makro, nalezy ustawi¢ warto$¢ parametru 9902 na “2” (3-WIRE).

Uwaga! Kiedy wejscie stop (DI2 = WEJSCIE CYFROWE 2 ) jest nieaktywne (brak
sygnatu na tym wejsciu), przyciski start/stop panelu sterowania sg wytgczone
(nieaktywne).

Przyktad potgczen:

X1 [17TSCR Ekran kabla sterowania
2 |Al1 Zewnetrzne zadawanie czestotliwosci 1: 0...10 V
3 |AGND | Masa obwodu wejscia analogowego
4 |10V Napiecie zadane 10 VDC
5 |AI2 Nie uzywany
6 |AGND | Masa obwodu wejécia analogowego
7 |AO1 Predkos¢ wyjsciowa silnika: 0...20 mA
8 |AO2 Prad wyjsciowy: 0...20 mA
9 |AGND | Masa wejscia analogowego
1024V Wyjscie napigcia pomocniczego +24 VDC
11 |GND Masa dla sygnatéw powrotnych wejs¢ cyfrowych
|: 12 |DCOM1| Wspdlna masa dla wejs¢ cyfrowych
- 113|DI1 Start: chwilowa aktywacja przez uaktywnienie DI2 uruchamia naped
L 14|DI2 Stop: chwilowa deaktywacja powoduje zatrzymanie napedu

—"—15|DI3 Do przodu / Do tytu: akt{ywacja zmienia kierunek obrotéw

—"—116|Dl4 Wybér predkosci statej

-~ {17 |DI5 Wybér predkosci statej’

L—"—118|DI6 Nie uzywany
19|RO1C Wy. przekaznik. 1, programow.
20|RO1A Fabrycznie: -
21|RO1B —  Gotéw =>19 potaczone do 21 B’fﬁ’;;&;ﬂd; zamkniete
22|R0O2C Wy. przekaznik. 2, programow.
23|RO2A Fabrycznie: DI4 | DIS Wyjscie
24|RO2B | Bieg =>22 potaczone do 24 0 [0 [Zadawanie przez A1
25|R0O3C Wy. przekaznik. 31, programow. || |1 [0 |PREDK. STA® 1 (1202)
26 |RO3A Fabrycznie: 0 [T |PREDK. sTAA 2 (1203)
27|RO3B |~ Btad (-1) =>25 potaczone do 26 [ [T [T |PREDK. STAA 3 (1204)

(Btad =>25 potgczone do 26)
Syganaly wejsciowe Sygnaty wyjsciowe Nastawy zworki J1
» Zadawanie analogowe (Al1) *  Wy. analog. AO1:
. Start, stop oraz kierunek (DI1,2,3)  Czestotliwos¢ J1

. T .
- Wybor predkosci statej (DI4,5)  * Wy. analog. AO2: Prad AI1.0...10v
L m

* Wy. przekaznik. 1: Gotéw
*  Wy. przekaznik. 2: Bieg
*  Wy. przekaznik. 3: Btad (-1)

Al2: 0(4)...20 mA

Wy. przekaznik. = Wyjscie przekaznikowe
przysp. = przyspieszania

hamow. = hamowania
Predk. = Predkos$é
programow. = programowalne
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Makro aplikacyjne “Alternatywne”

Makro to zapewnia konfiguracje wejs¢ i wyjs¢ (I/O) ktéra jest przystosowana do
kolejnosci sygnatéw sterowania wejsé cyfrowych (DI) uzywanej przy zmianach
kierunku obrotow napedu. Aby uaktywni¢ to makro, nalezy ustawi¢ warto$¢
parametru 9902 na “3” (ALTERNATE).

Przyktad potaczen:
X1

1 |SCR Ekran kabla sterowania

2 |Al1 Zewnetrzne zadawanie predkosci 1: 0...10 V
3 |AGND | Masa obwodu wejscia analogowego

4 110V Napiecie zadane 10 VDC

5 |AI2 Nie uzywany

6 |AGND | Masa obwodu wejscia analogowego

7 |AO1 Predkosé wyjsciowa silnika: 0...20 mA

8 |AO2 Prad wyjsciowy: 0...20 mA

9 |AGND | Masa wejscia analogowego

10|24V Wyjscie napiecia pomocniczego +24 VDC

11 |GND Masa dla sygnatéw powrotnych wejs¢ cyfrowych
|: 12 |DCOM1| Wspdlna masa dla wej$¢ cyfrowych

—— 113 |DI1 Start do przodu: jezeli DI1i DI2 sg w tym samym stanie, naped jest zatrz.

114 |DI2 Start do tytu

. —~__[15|DI3 Wyb6r predkosci statej’

- ~_[16|DI4 Wyb6r predkosci statej’

—"—117|DI5 Wybor pary stromosci przysp./ hamow.: aktywacja wybiera pare 2-ga

L———118|DI6 Zezw. na bieg: de-akywacja zawsze powoduje zatrzymanie napedu
19|RO1C Wy. przekaznik. 1, programow.
20 |RO1A Fabrycznie: Uwaga 1. Kod:
21|RO1B |~ Gotéw =>19 potgczone do 21 0= o?warte, 1= zamkniete
22|RO2C Wy. przekaznik. 2, programow. S—
23|RO2A Fabrycznie: DI3 | D14 Wyjscie
24|RO2B — Bieg =>22 potaczone do 24 ? 8 ﬁadawanle pr?eé é"\cl);)
25|R0O3C Wy. przekaznik. 3, programow. REDK. STA®A
26 IRO3A Fabrycznie: 0 1 PREDK. STAtA 2 (1203)
27|RO3B_ |~ Biad (-1) =>25 potaczone do 27 || [T [T [PREDK. STA® 3 (1204)

(Btad =>25 potaczone do 26)
Syganaly wejsciowe Sygnaty wyjsciowe Nastawy zworki J1
+ Zadawanie analogowe (Al1) * Wy. analog. AO1: Czestotliwos$¢
+ Start, stop oraz kierunek (DI1,2) + Wy. analog. AO2: Prad J1

-

- Wybor predkosci statej (DI3,4) = Wy. przekaznik. 1: Gotow g p| AIt:0...10V

- Wybor pary stromosci (11ub2) + Wy. przekaznik. 2: Bieg |2 B |AI2: 0(4)...20 mA
(DI5) + Wy. przekaznik. 3: Btad (-1)

Wy. przekaznik. = Wyjscie przekaznikowe

przysp. = przyspieszania

hamow. = hamowania

Predk. = Predkos¢

programow. = programowalne

Pierwsze uruchomienie
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Makro aplikacyjne “Potencjometr silnika”

Makro to zapewnia opfacalny ekonomicznie interfejs dla PLC pozwalajgacy na
zmiane predkosci napedu z wykorzystaniem wytacznie sygnatéow cyfrowych. Aby
uaktywnic¢ to makro, nalezy ustawi¢ wartos¢ parametru 9902 na “4” (MOTOR POT).

Przyktad potgczen:

X1 [T7TSCR Ekran kabla sterowania
2 |A1 Zewnetrzne zadawanie predkosci 1: 0...10 V
3 |AGND | Masa obwodu wejscia analogowego
4 10V Napiecie zadane 10 VDC
5 |AI2 Nie uzywany
6 |AGND | Masa obwodu wejscia analogowego
7 |AO1 Predkos¢ wyjsciowa silnika: 0...20 mA
8 |AO2 Prad wyjsciowy: 0...20 mA
9 |AGND | Masa wejscia analogowego
10|24V Wyjscie napiecia pomocniczego +24 VDC
|: 11 |GND Masa dla sygnatéw powrotnych wejsé cyfrowych
12|DCOM1| Wspdlna masa dla wej$¢ cyfrowych
—"—13|DI1 Start/stop: aktywacja uruchamia naped
—"—14|DI2 Do przodu / Do tytu: aktywacja zmienia kierunek obrotow
—"—15|DI3 Zwiekszane sygnatu zadawania : aktywacja zwieksza sygnat zadawania'
—"—16|DI4 Zmniejszanie sygn. zadawania : aktywacja zmniejsza sygnat zadawania’
—"—17|DI5 Predkos¢ stata 1: 1202
L———118|DI6 Zezwolenie na bieg: deakywacja zawsze powoduje zatrzymanie napedu
;g 2812 ‘é‘;ybrzfzen‘?::z“'k- 1, programow. Uwaga 1. Dla wejsc cyfr. DI3 i DI
21[ROIB |~ Gotéw =>19 potaczone do 21 * Jezeli oba sg aktywne lub nieakt.,
22|R0O2C Wy. przekaznik. 2, programow. ﬁ?éizarx:zle predkosci jest
23 |RO2A Fabrycznie: ' )
24|RO2B | Bieg =>22 potaczone do 24 : Przykzatrzymam_r ngp_e?u_ lub
25|R0O3C Wy. przek_ainik. 3, programow. ;Zglavlsjlanna;g 'pzrzzlk?)nélg }antleja‘ce
26 |RO3A Fabrycznie: zapisywane w pamieci.
27|RO3B |~ Btad (-1) =>25 potaczone do 27
(Btad =>25 potgczone do 26)
Syganaly wejsciowe Sygnaty wyjsciowe Nastawy zworki J1

» Zadawanie analogowe (Al1)
» Start, stop oraz kierunek (DI1,2)

zadawania (DI3,4)

Wy. analog. AO1: Czestotliwosé
Wy. analog. AO2: Prad J1

-
» Zwigksz./ zmniejsz. sygnatu * Wy. przekaznik. 1: Gotow Al1:0...10V
BELS

+  Wy. przekaznik. 2: Bieg Al2: 0(4)...20 mA

* Wybér predkosci statej (DI5) « Wy. przekaznik. 3: Btad (-1)
* Zezwolenie na bieg (DI6)

sygn. = sygnat

nieakt. = nieaktywne
Wy. przekaznik. = Wyjscie przekaznikowe
programow. = programowalne

Zwieksz./ zmniejsz. = Zwigkszanie / zmniejszanie

Pierwsze uruchomienie
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Makro aplikacyjne “Reczne - automatyczne”

Makro to zapewnia konfiguracje wejs¢ / wyjs¢ (1/0) ktéra jest zwykle stosowana w
aplikacjach HVAC. Aby uaktywni¢ to makro, nalezy ustawi¢ wartos¢ parametru 9902
na “5” (HAND/AUTO).

Uwaga! Parametr 2107 START INHIBIT musi pozostac taki, jakie byto jego ustawienie
fabryczne tzn. “0” (OFF).

Przyktad potaczen:

X1

1 [SCR Ekran kabla sterowania
2 (A1 Zewnetrzne zadawanie 1: 0...10 V (sterowanie reczne)
3 |[AGND | Masa obwodu wejscia analogowego
4 [10V Napiecie zadane10 VDC
’—{D 5 |AI2 Zewnetrzne zadawanie 2: 0...20 mA (sterowanie automatyczne)
6 |AGND | Masa obwodu wejscia analogowego
7 |AO1 Predkos¢ wyjsciowa silnika: 0...20 mA
8 |AO2 Prad wyjsciowy: 0...20 mA
9 |AGND | Masa obwodu analogowego
10|24V Wyijscie napiecia pomocniczego +24 VDC
|: 11 |GND Masa dla sygnatéw powrotnych wejsé cyfrowych
12 |DCOM1| Wspdlna masa dla wejs¢ cyfrowych
——13|DI1 Start/Stop (reczne): aktywacja uruchamia naped
——14|DI2 Fwd/Rev (reczne): aktywacja zmienia kierunek obrotéw
——15|DI3 Wybér EXT1/EXT2 : aktywacja wybiera wejscie dla sygn. sterow. autom.
— —116|Dl4 Zezw. na bieg: de-akywacja zawsze powoduje zatrzymanie napedu
——17|DI5 Fwd/Rev (automatycznie): aktywacja zmienia kierunek obrotow
——18]DI6 Start/Stop (automatycznie): aktywacja uruchamia naped
19|RO1C Wyjscie przekaznikowe 1, programowalne
20|RO1A Fabrycznie:
21/RO1B [~  Gotéw =>19 potaczone do 21
22|RO2C Wyjscie przekaznikowe 2, programowalne
23|RO2A Fabrycznie:
24|RO2B [  Bieg =>22 potaczone do 24
25|R0O3C Wyjécie przekaznikowe 3, programowalne
26 |RO3A Fabrycznie:
27/RO3B [ Btad (-1) =>25 potaczone do 27
(Btad =>25 potaczone do 26)
Syganaly wejsciowe Sygnaty wyjsciowe Nastawy zworki J1
* Dwa syg. zadaw. analog. (Al1,2) + Wy. analog. AO1: Czestotliwos¢
+ Start/stop —recz. / aut. (DI1,6)  + Wy. analog. AO2: Prad J1 A
. Kierunek —recz. /aut. (DI2,5)  + Wy. przekaznik. 1: Gotow 2P| At0...10V
« Wybor miejsca sterowania (DI3) « Wy. przekaznik. 2: Bieg L |2 P |AI2:0(4)...20 mA
» Zezwolenie na bieg (D14) * Wy. przekaznik. 3: Btad (-1)

sygn. sterow. autom.= sygnatu sterowania automatycznego
recz. / aut. = reczny / automatyczny

Wy. analog. = Wjscie analogowe

Wy. przekaznik. = Wyjscie przekaznikowe

syg. zadaw. analog.= sygnaty zadawania analogowego

Pierwsze uruchomienie
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Makro aplikacyjne “Regulacja PID”

To makro aplikacyje zapewnia odpowiednie nastawy parametréw dla systemow
sterowania dziatajacych w petli zamknietej takich jak sterowanie cisnieniem,
przeptywem itp. Aby uaktywnic¢ to makro, nalezy ustawi¢ wartos¢ parametru 9902 na
“6” (PID CTRL).

Uwaga! Parametr 2107 START INHIBIT musi pozosta¢ taki, jakie byto jego ustawienie
fabryczne tzn. “0” (OFF).

Przyktad potgczen:

X1
X1 SCR Ekran kabla sterowania
2 |Al1 Zad. zew. 1 (reczne) lub zad. zew. Ext. 2 (PID): 0...10 V!
3 |AGND Masa obwodu wejscia analogow. Uwaga 1.
4 |10V Napiecie zadane 10 VDC Reczne: 0...10V => zadaw. predk.
V® 5 |AI2 Warto$¢ biezaca (PID): 0...20 mA | pID: 0...10V => 0...100% punktu
6 |AGND Masa obwodu wejscia analog. ustalonego PID
7 |AO1 Predkos¢ wyj. silnika : 0...20 mA
8 |AO2 Prad wyjsciowy: 0...20 mA
9 |AGND | Masa obwodu analogowego
10]24V Wyijscie napiecia pomocniczego +24 VDC
11 |GND Masa dla sygnatéw powrotnych wej$¢ cyfrowych.
|: 12DCOM1| Wspdlna masa dla wejsé cyfrowych
—"—13|DI1 Start/Stop (reczne): aktywacja uruchamia naped.
—"—114|DI2 Wybér EXT1/EXT2: aktywacja wybiera sterowanie PID .
——15|DI3 Wybér predkosci statej 1: (nie uzywane przy sterowaniu PID )2
——16|DI4 Wybér predkosci statej 2: (nie uzywane przy sterowaniu PID )?
—"—17 |DI5 Zezw. na bieg: deakywacja zawsze powoduje zatrzymanie napedu
L—"—118|DI6 Start/Stop (PID): aktywacja uruchamia naped
19|RO1C | Wy. przekaznik. 1, programow.
20 [RO1A Fabrycznie: Uwaga 2. Kod:
21|RO1B Gotoéow =>19 potgczone do 21 0 = otwarte, 1 = zamkniete
22|RO2C Wy. przek.ainik. 2, programow. DI3 DI Wyjscie
23 |RO2A ngryfzme: 0 [0 [Zadawanie przez Al1
24|RO2B +—  Bieg =>22 potgczone do 24 7 0 PREDK. STAG 1 (1202)
25|R0O3C | Wy. przekaznik. 3, programow. 0 1 PREDK: STAA 2 (1203)
26 |RO3A Fabrycznie: 1 1 PREDK. STAR 3 (1204)

27|RO3B |~  Btad (-1) =>25 potaczone do 27
(Btad =>25 potgczone do 26)

Sygnaly wejsciowe Sygnaly wyjsciowe Nastawy zworki J1
* Zadawanie analogowe (Al1) + Wy. analog. AO1: Czestotliwos$¢
« Warto$é biezaca (Al2) + Wy. analog. AO2: Prad J1
a .
. Start/stop — recznie/PID (DI1, 6) + Wy. przekaznik. 1: Gotéw 2P| A0...10V
- Wybor EXT1/EXT2 (DI2) - Wy. przekaznik. 2: Bieg |2 B ]AI2:0(4)...20 mA

*  Wybér predkosci statej (DI3, 4)
* Zezwolenie na bieg (DI5)

Wy. przekaznik. 3: Biad (-1)

zad. zew. = zadawanie zewnetrzne
zadaw. predk. = zadawanie predkosci
wyj. = wyjsciowa

Zezw. = Zezwolenie

Wy. przekaznik.= Wyjscie przekaznikowe
programow. = programowalne

Pierwsze uruchomienie
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Makro aplikacyjne “Sterowanie PFC” (sterowanie pompa lub wentylatorem)

To makro aplikacyje zapewnia odpowiednie nastawy parametréw dla systemow
sterowania pomami lub wentylatorami. Aby uaktywni¢ to makro, nalezy ustawi¢
wartos¢ parametru 9902 na “7” (PFC CONTROL).

Uwaga! Parametr 2107 START INHIBIT musi pozostac taki, jakie byto jego ustawienie
fabryczne tzn. “0’ (OFF).

Przyktad potaczen:

X1
X1 1 |SCR Ekran kabla sterowania

2 |Al1 Zad. zew. 1 (reczne) lub zad. zew. Ext. 2 (PID/PFC): 0...10 V'

3 |AGND | Masa obwodu wejscia analogowego Uwaga 1.

4 |10V Napiecie zadane 10 VDC Recznie: 0...10V => 0...50 Hz

|—+(D 5 |AI2 Wartos¢ biezaca (PID): 0...20 mA  |PID/PFC: 0...10V =>0...100%

6 |AGND Masa obwodu wejscia analogowego | punktu ustalonego PID

7 |AO1 Czestotliwos¢ wyjsciowa : 0...20 mA

8 |AO2 Wart. biezagca 1 (wartos¢ biezaca syg. sterownika Pl): 0(4)...20 mA

9 |AGND Masa obwodu analogowego

10[24V Wyijscie napiecia pomocniczego +24 VDC

11 [GND Masa dla sygnatéw powrotnych wejsé cyfrowych

l: 12|DCOM1| Wspdlna masa dla wejsé cyfrowych

—"—13 |DI1 Start/Stop (recznie): aktywacja uruchamia naped
—"—14 |DI2 Zezw. na bieg: de-akywacja zawsze powoduje zatrzymanie napedu
— —15|DI3 Wybér EXT1/EXT2 : aktywacja wybiera sterowanie PID
——16|DI4 Blokada: deaktywacja zawsze powoduje zatrzymanie napedu
——17|DI5 Blokada: deaktywacja powoduje zatrzymanie silnika o statej predkosci
L———118|DI6 Start/Stop (PFC): aktywacja uruchamia naped

19|RO1C | Wyjscie przekaznikowe 1, programowalne

20|RO1A Fabrycznie:

21|RO1B |  Btad =>25 potgczone do 26

22 |RO2C Wyjscie przekaznikowe 2, programowalne

23|R0O2A Fabrycznie:

24|RO2B +—  Zalaczony silnik sterowany predkoscia =>22 potgczone do 24

25|RO3C | Wyjscie przekaznikowe 3, programowalne

26 |RO3A Fabrycznie:

27|RO3B {—  Zalaczony silnik pomocniczy =>25 potaczone do 27

Sygnatey wejsciowe Sygnaty wyjsciowe Nastawy zworki J1
* Zad. analog. i w. biezaca (Al1,2) + Wy. analog. AO1: Czestotl.

« Start/stop — recznie/PFC (DI1,6) + Wy. analog. AO2: W. biezaca 1 J1

1
« Zezwolenie na bieg (DI2) « Wy . przekaznik. 1: Btad E} Al1:0...10V

- Wybér EXT1/EXT2 (DI3) - Wy. przek. 2: Reg. predk. ON | | 2 P> |AI2: 0(4)...20 mA
» Blokada (Dl4, 5) *  Wy. przek. 3: Silnik pomoc. ON

zad. zew. = zadawanie zewnetrzne

syg. = sygnatu

zezw. = zezwolenie

Zad. analog. i w. biezaca = zadawanie analogowe i wartos¢ biezaca
Wy. analog. = Wyjscie analogowe

Wy. przekaznik./ Wy. przek. = Wyjscie przekaznikowe

Reg. predk. = Regulacja predkosci

pomoc. = pomochiczy

czestotl. = czestotliwos¢

Pierwsze uruchomienie
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Makro aplikacyje “Sterowanie momentem obrotowym”

To makro aplikacyje zapewnia odpowiednie nastawy parametréw dla zastosowan
gdzie jest wymagane sterowanie momentem obrotowym silnika. Mozliwe jest tez
przetgczenie na sterowanie predkoscig obrotowa.

Aby uaktywni¢ to makro, nalezy ustawi¢ wartos¢ parametru 9902 na “8” (TORQUE

CONTROL).
Przyktad potaczen:

X1

1 |SCR Ekran kabla sterowania
2 |Al1 Zewnetrzne zadawanie predkosci 1: 0...10 V
3 |AGND | Masa obwodu wej$cia analogowego
4 |10V Napiecie zadane 10 VDC
’—«(D 5 |AI2 Zewnetrzne zadawanie mometu obrotowego: 4...20 mA
6 |AGND | Masa obwodu wejscia analogowego
7 |AO1 Predkos¢ wyjsciowa silnika: 0...20 mA
8 |AO2 Prad wyjsciowy: 0...20 mA
9 |AGND | Masa obwodu analogowego
10|24V Wyjscie napiecia pomocniczego +24 VDC
11 |GND Masa dla sygnatéw powrotnych wejs¢ cyfrowych
|: 12|DCOM1| Wspdlna masa dla wej$¢ cyfrowych
.~ 113|DI1 Start/stop: aktywacja uruchamia naped
L~ [14|DI2 Do przodu/ Do tytu: aktywacja zmienia kierunek obrotéw '
L~ |15|DI3 Sterowanie predkoscia / mom. obr.: aktywacja wybiera sterow. mom. obr.
|_~__|16|DI4 Predkos¢ stata 1: 1202
L~ 117|DI5 Wybor pary stromosci: aktywacja wybiera 2-gg pare krz. przysp./hamow.
L_~__|18|DI6 Zezw. na bieg: deakywacja zawsze powoduje zatrzymanie napedu
19|RO1C Wyj$cie przekaznikowe 1, programowalne
20|RO1A Fabrycznie:
21|RO1B — Gotéw =>19 potaczone do 21
22 |R0O2C Wy. przekaznik. 2, programow. Uwaga 1.
23 |RO2A Fabrycznie: i L . :
24[RO2D | Bieq 22 poiczone dod | © ST Kernek bl e
gg Eggg \li\gyt.)r@rczzikig;zmk' 3, programow. Zmienia kierunek momentu obr. w
571RO38 1— " Btad (-1) =>25 polgczone do 27 trybie sterowania momentem obr.
(Btad =>25 potaczone do 26)
Sygnaty wejsciowe Sygnaty wyjsciowe Nastawy zworki J1
* Dwa s. zadawania analog. (Al1, 2) « Wy. analogowe AO1: Predko$¢
- Start/stop oraz kierunek (DI1,2) + Wy. analogowe AO2: Prad J1

-
» Sterow. predkoscig/mom. obr.(DI3) « Wy. pzrekaznikowe 1: Gotow AI1:0...10V
L m

*  Wybér predkosci statej (D14) *  Wy. pzrekaznikowe 2: Bieg

Al2: 0(4)...20 mA

*  Wybbér pary stromosci 1/2 (DI5) *  Wy. pzrekaznikowe 3: Btad
» Zezwolenie na bieg (DI6)

mom. obr = momentem obrotowym
sterow. = sterowanie
krz. przysp./hamow. = krzywych przyspieszania / hamowania

Wy. = Wyjscie

przekaznik. = przekaznikowe
obr. = obrotowym / obrotowg

Pierwsze uruchomienie
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Peiny wykaz parametréw dla ACS550

W tabeli ponizej podano petny wykaz parametrow. W nagtéwku sg stosowane
nastepujgce skroty:

» S =Parametry te mogg by¢ modyfikowane tylko gdy naped jest zatrzymany.

»  Uzyt = miejsce do wprowadzenia pozgdanych wartosci parametréw.

Kod |Nazwa [zakres [Rozdzielczos¢|Nastaw fabryczny  [Uzyt. |S

Grupa 99: Parametry rozruchowe (START-UP DATA)

9901 |LANGUAGE 0...10 1 0

9902 |APPLIC MACRO -3...8 1 1 v

9904 |MOTOR CTRL MODE 1=STEROWANIE WEKTOROWE: PREDKOSC, |1 3 v
2=ST. WEKTOROWE: MOMENT OBROTOWY,
3=STEROWANIE SKALARNE: PREDKOSC

9905 |MOTOR NOM VOLT 115...345V 1V 230V v
200...600 V/ 1V 400 V / v
US: 230...690 V US: 460 V

9906 |[MOTOR NOM CURR 0.2%lopg---2.0%lopg 0.1A 1.0%opg v

9907 |MOTOR NOM FREQ 10.0...500 Hz 0.1 Hz 50 Hz / v

US: 60 Hz
9908 |MOTOR NOM SPEED 50...18000 obr/min 1 obr/min 1440 obr/min / v
US: 1750 obr/min
9909 |MOTOR NOM POWER  (0.2...2.0*Ppq 0.1 kW / 1.0 * Ppg v
US: 0.1 KM

9910 |[MOTOR ID RUN 0 = OFF, 1= ON 1 0 v

Grupa 01: Parametry eksploatacyjne (OPERATING DATA)

0102 |SPEED 0...30000 obr/min 1 obr/min -

0103 |OUTPUT FREQ 0.0...500.0 Hz 0.1 Hz -

0104 |[CURRENT 0...2.0%lppg 0.1A -

0105 |[TORQUE -200...200% 0.1% -

0106 |POWER -2.0...2.0*Ppq 0.1 kW -

0107 |bC BUS VOLTAGE 0...2.5"Vyn 1V -

0109 |[OUTPUT VOLTAGE 0...2.0"Vyn 1V -

0110 [DRIVE TEMP 0...150 °C 0.1°C -

0111 |EXTERNAL REF 1 0...30000 obr/min / 0...500 Hz 1 obr/min / -

0.1 Hz

0112  |EXTERNAL REF 2 0...100% (0...600% dla mom. obr.) 0.1% -

0113  |CTRL LOCATION 0 = lokalne, 1 = zew.1, 2 = zew.2 1 -

0114  |RUN TIME (R) 0...9999 godz 1 godz 0 godz

0115  |[KWH COUNTER (R) 0...9999 kWh 1 kWh -

0116  |APPL BLK OUTPUT 0...100% (0...600% dla mom. obr.) 0.1% -

0118 |DI 1-3 STATUS 000...111 (0...7 miejsc dziesietnych) |1 -

0119 |1 4-6 STATUS 000...111 (0...7 miejsc dziesietnych) |1 -

0120 |an1 0...100% 0.1% -

0121 |ai2 0...100% 0.1% -

0122 |RO 1-3 STATUS 000...111 (0...7 miejsc dziesietnych) |1 -

0123 |RO 4-6 STATUS 000...111 (0...7 miejsc dziesietnych) |1 -

0124 |a01 0...20 mA 0.1 mA -

Petny wykaz parametrow dla ACS550
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Kod |Nazwa Zakres Rozdzielczo$¢|Nastaw fabryczny Uzyt.

0125 |a02 0...20 mA 0.1 mA -

0126 |PID 1 OUTPUT -1000...1000% 0.1% -

0127 |PID 2 OUTPUT -100...100% 0.1% -

0128 |PID 1 SETPNT Jednostka i skala zdefiniowane przez |- -
parametr 4006/4106 oraz 4007/4107

0129 |PID 2 SETPNT Jednostka i skala zdefiniowane przez
parametr 4206 oraz 4207

0130 |PID 1 FBK Jednostka i skala zdefiniowane przez |- -
parametr 4006/4106 oraz 4007/4107

0131 |PID 2 FBK Jednostka i skala zdefiniowane przez |- -
parametr 4206 oraz 4207

0132 |PID 1 DEVIATION Jednostka i skala zdefiniowane przez |- -
parametr 4006/4106 oraz 4007/4107

0133 |PID 2 DEVIATION Jednostka i skala zdefiniowane przez |- -
parametr 4206 oraz 4207

0134 |COMM RO WORD 0...65535 1 0

0135 |cCOMM VALUE 1 -32768...+32767 1 0

0136 |COMM VALUE 2 -32768...+32767 1 0

0137 |PROCESS VAR 1 - 1

0138 |PROCESS VAR 2 - 1

0139 |PROCESS VAR 3 - 1

0140 |RUN TIME 0...499.99 kh (tysiecy godzin) 0.01 kh 0 kh

0141  |MWH COUNTER 0...9999 MWh 1 MWh -

0142 |REVOLUTION CNTR 0...65535 1 0

0143 |DRIVE ON TIME (HI) Dni 1 day 0

0144 |DRIVE ON TIME (LO) gg.mm.ss (godzina.minuta.sekunda) |1 =2s 0

0145 |MOTOR TEMP -10...200 °C/0...5000 Q2 /0...1 1 0

Grupa 03: Sygnaly biezace (ACTUAL SIGNALS)

0301 |FB CMD WORD 1 - - -

0302 |FB CMD WORD 2 - - -

0303 |FB STS WORD 1 - - -

0304 |FB STS WORD 2 - 1 0

0305 |FAULT WORD 1 - 1 0

0306 |FAULT WORD 2 - 1 0

0307 |FAULT WORD 3 - 1 0

0308 |ALARM WORD 1 - 1 0

0309 |ALARM WORD 2 - 1 0

Grupa 04: Historia bledow

0401  |LAST FAULT Kody btedéw (wyswietlane na panelu |1 0
jako tekst)

0402  |FAULT TIME 1 Data dd.mm.rr / czas nieprzerwanego |1 0
zasilania w dniach

0403 |FAULT TIME 2 Czas: gg.mm.ss 2s 0

0404 |SPEED AT FLT - 1 obr/min 0

0405 |FREQ AT FLT - 0.1 Hz 0

0406 |VOLTAGE AT FLT - 01V 0

0407 |CURRENT AT FLT - 0.1A 0

Petny wykaz parametrow dla ACS550
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0408 [TORQUE AT FLT - 0.1% 0
0409 [STATUS AT FLT - 1 0
0410 [DI1-3 AT FLT 000...111 (0...7 miejsc dziesietnych) |1 0
0411  |DI4-6 AT FLT 000...111 (0...7 miejsc dziesietnych) |1 0
0412 |PREVIOUS FAULT 1 Jako parametr 0401 1 0
0413 |PREVIOUS FAULT 2 Jako parametr 0401 1 0
Grupa 10: Start/Stop/Kierunek (START/STOP/DIR)
1001  |EXT1 COMMANDS 0...14 1 2
1002 |EXT2 COMMANDS 0...14 1 0
1003 |DIRECTION 1...3 1 3
Grupa 11: Wybér zadawania (REFERENCE SELECT)
1101  |KEYPAD REF SEL 1...2 1 1
1102  |EXT1/EXT2 SEL -6...12 1 0
1103 |REF1 SELECT 0...17 1 1
1104 |REF1 MIN 0...500 Hz / 0...30000 obr/min 0.1 Hz /1 obr/ |0 Hz / 0 obr/min
min
1105 |REF1 MAX 0...500 Hz / 0...30000 obr/min 0.1 Hz/ 1 obr/ 50 Hz / 1500 obr/min
min us:
60 Hz / 1800 obr/min
1106  |REF2 SELECT 0...19 1 2
1107 |REF2 MIN 0...100% (0...600% dla mom. obr.) 0.1% 0%
1108 |REF2 MAX 0...100% (0...600% dla mom. obr.) 0.1% 100%
Grupa 12: Predkosci stale (CONSTANT SPEEDS)
1201 |CONST SPEED SEL -14 .18 1 9
1202 |CONST SPEED 1 0...30000 obr/min / 0...500 Hz 1 obr/min / 300 obr/min /5 Hz
0.1Hz US: 360 obr/min / 6 Hz
1203 |CONST SPEED 2 0...30000 obr/min / 0...500 Hz 1 obr/min / 600 obr/min/ 10 Hz
0.1 Hz us:
720 obr/min / 12 Hz
1204 |CONST SPEED 3 0...30000 obr/min / 0...500 Hz 1 obr/min / 900 obr/min/ 15 Hz
0.1 Hz us:
1080 obr/min /18 Hz
1205 |CONST SPEED 4 0...30000 obr/min / 0...500 Hz 1 obr/min / 1200 obr/min /20 Hz
0.1 Hz us:
1440 obr/min / 24 Hz
1206 |CONST SPEED 5 0...30000 obr/min / 0...500 Hz 1 obr/min / 1500 obr/min / 25 Hz
0.1 Hz us:
1800 obr/min / 30 Hz
1207 |CONST SPEED 6 0...30000 obr/min / 0...500 Hz 1 obr/min / 2400 obr/min / 40 Hz
0.1 Hz us:
2880 obr/min / 48 Hz
1208 |CONST SPEED 7 0...30000 obr/min / 0...500 Hz 1 obr/min / 3000 obr/min / 50 Hz
0.1 Hz us:
3600 obr/min / 60 Hz
1209 |TIMED MODE SEL 1..2 1 2
Grupa 13: Wejscia analogowe (ANALOGUE INPUTS)
1301 |MINIMUM AI1 0...100% 0.1% 0%
1302  |MAXIMUM AI1 0...100% 0.1% 100%

mom. obr. = momentu obrotowego
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1303 |FILTER AI1 0...10s 0.1s 0.1s

1304  |MINIMUM AI2 0...100% 0.1% 0%

1305 |MAXIMUM AI2 0...100% 0.1% 100%

1306 |FILTER AI2 0...10 s 0.1s 0.1s

Grupa 14: Wyjscia przekaznikowe (RELAY OUTPUTS)

1401  |RELAY OUTPUT 1 0...40 1 1

1402  |RELAY OUTPUT 2 0...40 1 2

1403 |RELAY OUTPUT 3 0...40 1 3

1404 |RO 1 ON DELAY 0...3600 s 0.1s Os

1405 |RO 1 OFF DELAY 0...3600 s 0.1s Os

1406 |RO 2 ON DELAY 0...3600 s 0.1s 0s

1407 |RO 2 OFF DELAY 0...3600 s 0.1s Os

1408 |RO 3 ON DELAY 0...3600 s 0.1s Os

1409 |RO 3 OFF DELAY 0...3600 s 0.1s O0s

1410 |RELAY OUTPUT 4 0...40 1 0

1411 |RELAY OUTPUT 5 0...40 1 0

1412  |RELAY OUTPUT 6 0...40 1 0

1413 |RO 4 ON DELAY 0...3600 s 0.1s Os

1414 |RO 4 OFF DELAY 0...3600 s 0.1s Os

1415 |RO 5 ON DELAY 0...3600 s 0.1s O0s

1416 |RO 5 OFF DELAY 0...3600 s 0.1s Os

1417 |RO 6 ON DELAY 0...3600 s 0.1s Os

1418 |RO 6 OFF DELAY 0...3600 s 0.1s 0s

Grupa 15: Wyjscia analogowe (ANALOGUE OUTPUTS)

1501 |AO1 CONTENT 99...199 1 103

1502 |AO1 CONTENT MIN - - Zdef. przez par. 0103
1503 |AO1 CONTENT MAX - - Zdef. przez par. 0103
1504  [MINIMUM AO1 0.0...20.0 mA 0.1 mA 0 mA

1505 |MAXIMUM AO1 0.0...20.0 mA 0.1 mA 20.0 mA

1506 |FILTER AO1 0...10s 0.1s 0.1s

1507 |AO2 CONTENT 99...199 1 104

1508 |AO2 CONTENT MIN - - Zdef. przez par.0104
1509 |AO2 CONTENT MAX - - Zdef. przez par.0104
1510  [MINIMUM AO2 0.0...20.0 mA 0.1 mA 0 mA

1511 |MAXIMUM AO2 0.0...20.0 mA 0.1 mA 20.0 mA

1512  |FILTER AO2 0...10s 0.1s 0.1s

Grupa 16: Sterowanie systemem (SYSTEM CONTROLS)

1601  |RUN ENABLE 0...7,-1...-6 1 0 v
1602 |PARAMETER LOCK 0...2 1 1

1603 |PASS CODE 0...65535 1 0

1604  |FAULT RESET SEL 0...8,-1...-6 1 0

1605 |USER PAR SET CHG 0...6,-1...-6 1 0

1606 |LOCAL LOCK 0...8,-1...-6 1 0

1607 |PARAM SAVE 0 = Zrobione, 1 = Zapisz 1 0

Zdef. przez par. = Zdefiniowany przez parametr.
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Grupa 20: Wartosci graniczne (LIMITS)

2001  [MINIMUM SPEED -30000...30000 obr/min 1 obr/min 0 obr/min v

2002  [MAXIMUM SPEED 0...30000 obr/min 1 obr/min 1500 obr/min / 4
US: 1800 obr/min

2003  |MAX CURRENT 0... 1.8 * long 0.1A 1.8 * long v

2005 |OVERVOLT CTRL 0 = wtgczone, 1 = wylgczone 1 1

2006 |UNDERVOLT CTRL 0 = wtaczone, 1 = wylgczone 1 1

2007  |MINIMUM FREQ -500...500 Hz 0.1 Hz 0 Hz v

2008 |MAXIMUM FREQ 0...500 Hz 0.1 Hz 50 Hz / US: 60 Hz v

2013  [MIN TORQUE SEL 0...7,-1...-6 1 0

2014 |[MAX TORQUE SEL 0...7,-1...-6 1 0

2015  [MIN TORQUE 1 -600.0%...0% 0.1% -300.0%

2016  [MIN TORQUE 2 -600.0%...0% 0.1% -300.0%

2017 |MAX TORQUE 1 0%...600.0% 0.1% 300.0%

2018 |MAX TORQUE 2 0%...600.0% 0.1% 300.0%

Grupa 21: Start/Stop (START/STOP)

2101  |START FUNCTION 1...5 1 1 4

2102 [STOP FUNCTION 1 = wybieg, 2 = wg. zaprogram. krzywej|1 1

2103 |[DC MAGN TIME 0...10s 0.01s 03s

2104 |DC CURR CTL 0,2 - 0 v

2105 |DC HOLD SPEED 0...3000 obr/min 1 obr/min 5 obr/min

2106 |DC CURR REF 0%...100% 1% 30%

2107 |DC BRAKE TIME 0...250 s 0.1s Os

2108  [START INHIBIT 0 = wytaczone, 1 = wiaczone 1 0 v

2109 |[EM STOP SEL 0...6,-1...-6 1 0

2110 |TORQ BOOST CURR 0...300% 1 100%

Grupa 22: Rozpédzanie / Zwalnianie (ACCEL/DECEL)

2201 |ACC/DEC 1/2 SEL 0...6,-1...-6 1 5

2202 |ACCELER TIME 1 0.0...1800 s 0.1s 5s

2203 |DECELER TIME 1 0.0...1800 s 0.1s 5s

2204 [RAMP SHAPE 1 0 = liniowa; 0.1...1000.0 s 0.1s 0.0s

2205 |ACCELER TIME 2 0.0...1800 s 0.1s 60 s

2206 |DECELER TIME 2 0.0...1800 s 0.1s 60 s

2207 |RAMP SHAPE 2 0 = liniowa; 0.1...1000.0 s 0.1s 0.0s

2208 |EM DEC TIME 0.0...1800 s 0.1s 10s

2209 |RAMP INPUT O 0...6,-1...-6 1 0

Grupa 23: Sterowanie predkoscia (SPEED CONTROL)

2301 |PROP GAIN 0.00...200.0 0.01 10

2302 |INTEGRATION TIME 0...600.00 s 0.01s 2.5

2303 |DERIVATION TIME 0...10000 ms 1ms 0

2304 |ACC COMPENSATION  [0...600.00 s 0.01s 0

2305 |AUTOTUNE RUN 0...1 1 0 (OFF)

Grupa 24: Sterowanie momentem obrotowym (TORQUE CONTROL)

2401 |TORQ RAMP UP 0.00...120.00 s 0.01s 0

2402 |TORQ RAMP DOWN 0.00...120.00 s 0.01s 0

wg. zaprogram. krzywej = wedtug zaprogramowanej krzywej
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|Nazwa

|Zakres

Rozdzielczo$¢|Nastaw fabryczny

|U2yt. |s

Grupa 25: Predkosci krytyczne (CRITICAL SPEEDS)

2501 |CRIT SPEED SEL 0 =0OFF, 1=0ON 1 0

2502 |CRIT SPEED 1 LO 0...30000 obr/min / 0...500 Hz 1 obr/min / 0 obr/min /0 Hz
0.1 Hz

2503 |CRIT SPEED 1 HI 0...30000 obr/min / 0...500 Hz 1 obr/min / 0 obr/min /0 Hz
0.1 Hz

2504  |CRIT SPEED 2 LO 0...30000 obr/min / 0...500 Hz 1 obr/min / 0 obr/min /0 Hz
0.1 Hz

2505 |CRIT SPEED 2 HI 0...30000 obr/min / 0...500 Hz 1 obr/min / 0 obr/min /0 Hz
0.1 Hz

2506 |CRIT SPEED 3 LO 0...30000 obr/min / 0...500 Hz 1 obr/min / 0 obr/min /0 Hz
0.1 Hz

2507 |CRIT SPEED 3 HI 0...30000 obr/min / 0...500 Hz 1 obr/min / 0 obr/min /0 Hz
0.1 Hz

Grupa 26: Sterowanie silnikiem (MOTOR CONTROL)

2601  |[FLUX OPTIMIZATION 0...1 1 0

2602  |[FLUX BRAKING 0...1 1 1 (ON)

2603 |IR COMP VOLT 0...100 V 1 50

2604 |IR COMP FREQ 0...100% 1 50

2605 |U/F RATIO 1 = liniowy, 2 = kwadratowy 1 1

2606 [SWITCHING FREQ 1,4,8 kHz - 4 kHz

2607 |SwW FREQ CTRL 0 = wylaczone, 1 = wigczone - 1

2608 [SLIP COMP RATIO 0...200% 1 0

Grupa 29: Liczniki serwisowe (MAINTENANCE TRIG)

2901 |[COOLING FAN TRIG 0.0...6553.5 kh (tysiecy godzin) 0.1 kh 20.0 kh

2902 |COOLING FAN ACT 0.0...6553.5 kh (tysiecy godzin) 0.1 kh 0.0 kh

2903 [REVOLUTION TRIG 0...65535 MRev (milionéw obrotéw) 1 MRev 32000 MRev

2904 [REVOLUTION ACT 0...65535 MRev (milionéw obrotéw) 1 MRev 0 MRev

2905 [RUN TIME TRIG 0.0...6553.5 kh (tysiecy godzin) 0.1 kh 40.0 kh

2906 |[RUN TIME ACT 0.0...6553.5 kh (tysiecy godzin) 0.1 kh 0.0 kh

2907 |USER MWH TRIG 0.0...6553.5 MWh 0.1 MWh 0.0 MWh

2901  |USER MWH ACT 0.0...6553.5 MWh 0.1 MWh 0.0 MWh

Grupa 30: Funkcje btedu (FAULT FUNCTIONS)

3001  |AI<MIN FUNCTION 0...3 1 0

3002 |PANEL COMM ERR 1...3 1 1

3003 |[EXTERNAL FAULT 1 0...6,-1...-6 1 0

3004 |[EXTERNAL FAULT 2 0...6,-1...-6 1 0

3005 |MOT THERM PROT 0 = NIE WYBRANO, 1 = BIAD, 1 1 (BtAD)

2= OSTRZEZENIE

3006 |MOT THERM TIME 256...9999 s 1 500 s

3007 |MOT LOAD CURVE 50...150% 1 100%

3008 |ZzERO SPEED LOAD 25...150% 1 70%

3009 |BREAK POINT FREQ 1...250 Hz 1 35 Hz

3010 [STALL FUNCTION 0...2 1 0 (NIE WYBRANO)

3011 |STALL FREQUENCY 0.5...50 Hz 0.1 Hz 20 Hz

3012 |STALL TIME 10...400 s 1s 20 s
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3013  |UNDERLOAD FUNC 0 = NIE WYBRANO, 1 = BtAD, - 0 (NIE WYBRANO)
2= OSTRZEZENIE
3014  |UNDERLOAD TIME 10...400 s 1s 20s
3015 |UNDERLOAD CURVE 1...5 1 1
3017 |EARTH FAULT 0...1 1 1
3018 |COMM FAULT FUNC 0...3 1 0
3019 |COMM FAULT TIME 0...60.0s 0.1s 3.0s
3021 |AI1 FAULT LIMIT 0...100% 0.1% 0%
3022  |AI2 FAULT LIMIT 0...100% 0.1% 0%
Grupa 31: Automatyczne resetowanie (AUTOMATIC RESET)
3101  |NR OF TRIALS 0...5 1 0
3102 [TRIAL TIME 1.0...600.0 s 0.1s 30s
3103 |DELAY TIME 0.0...120.0 s 0.1s Os
3104  |AR OVERCURRENT 0 = wtaczone, 1 = wylgczone 1 0
3105 |AR OVERVOLTAGE 0 = wtgczone, 1 = wylgczone 1 0
3106 |AR UNDERVOLTAGE 0 = wigczone, 1 = wylaczone 1 0
3107 |AR AI<MIN 0 = wigczone, 1 = wylaczone 1 0
3108 |AR EXTERNAL FLT 0 = wtgczone, 1 = wylgczone 1 0
Grupa 32: Nadzor (SUPERVISION)
3201 |SUPERV 1 PARAM 101...199 1 103
3202 [SUPERV 1LIMLO - - 0
3203 |SUPERV 1 LIM HI - - 0
3204 |SUPERV 2 PARAM 101...199 1 103
3205 |[SUPERV 2 LIM LO - - 0
3206 |SUPERV 2 LIM HI - - 0
3207 |SUPERV 3 PARAM 101...199 1 103
3208 [SUPERV 3 LIM LO - - 0
3209 |SUPERV 3 LIM HI - - 0
Grupa 33: Informacje (INFORMATION)
3301 |Fw VERSION 0000...FFFF heksadecymalny 1 \Wersja oprogramow.
3302 |LP VERSION 0000...FFFF heksadecymalny 1 0
3303 |TEST DATE RR.TT (rok.tydzien) 1 0
3304 [DRIVE RATING - - -
Grupa 34: Wyswietlacz panelu / Zmienne procesowe (PANEL DISPLAY / PROCESS VARIABLES)
3401 |[SIGNAL 1 PARAM 100...199 1 103
3402 [SIGNAL 1 MIN - 1 -
3403 [SIGNAL 1 MAX - 1 -
3404 |ouTPUT 1 DSP FORM [0...7 1 -
3405 |OUTPUT 1 UNIT -128...127 1
3406 |OUTPUT 1 MIN - 1 -
3407 |OUTPUT 1 MAX - 1 -
3408 [SIGNAL 2 PARAM 100...199 1 104
3409 [SIGNAL 2 MIN - 1 -
3410  [SIGNAL 2 MAX - 1 -
3411  |OUTPUT 2 DSP FORM  [0...7 1 -
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3412  |OUTPUT 2 UNIT -128...127 1

3413  |OUTPUT 2 MIN - 1 -

3414  |OUTPUT 2 MAX - 1 -

3415 [SIGNAL 3 PARAM 100...199 1 105
3416  [SIGNAL 3 MIN - 1 -

3417  [SIGNAL 3 MAX - 1 -

3418 |ouTPUT 3 DSP FORM |0...7 1 -

3419  |OUTPUT 3 UNIT -128...127 1

3420 |OUTPUT 3 MIN - 1 -

3421  |OUTPUT 3 MAX - 1 -

Grupa 35: Pomiar temperatury silnika (MOTOR TEMP MEAS)

3501 |SENSOR TYPE 0...6 1 0

3502 |INPUT SELECTION 1...8 1 1

3503 |ALARM LIMIT -10...200 °C /0...5000 Q2 / 0...1 1 110°C/1500Q/0
3504 |[FAULT LIMIT -10...200 °C / 0...5000 Q2 / 0...1 1 130°C/4000Q/0
Grupa 36: Funkcje zegara (TIMER FUNCTIONS)

3601 [TIMERS ENABLE -6...7 1 0

3602 |START TIME 1 00:00:00...23:59:58 2s 00:00:00
3603 [STOP TIME 1 00:00:00...23:59:58 2s 00:00:00
3604 [START DAY 1 1.7 1 1

3605 |STOP DAY 1 1.7 1 1

3606 [START TIME 2 00:00:00...23:59:58 2s 00:00:00
3607 [STOP TIME 2 00:00:00...23:59:58 2s 00:00:00
3608 [START DAY 2 1.7 1 1

3609 |STOP DAY 2 1..7 1 1

3610 [START TIME 3 00:00:00...23:59:58 2s 00:00:00
3611 [STOP TIME 3 00:00:00...23:59:58 2s 00:00:00
3612 |START DAY 3 1.7 1 1

3613 [STOP DAY 3 1.7 1 1

3614 |START TIME 4 00:00:00...23:59:58 2s 00:00:00
3615 |STOP TIME 4 00:00:00...23:59:58 2s 00:00:00
3616 [START DAY 4 1.7 1 1

3617 |STOP DAY 4 1.7 1 1

3622 |BOOSTER SEL -6...6 1 0

3623 [BOOSTER TIME 00:00:00...23:59:58 2s 00:00:00
3624 |TMR FUNC1...4 SRC 0...31 1 0

3628

Grupa 40: Sterowanie procesowe PID Zestaw 1 (PROCESS PID SET 1)

4001  |GAIN 0.1...100 0.1 1.0
4002 |INTEGRATION TIME 0.0s = NIE WYBRANO, 0.1...600 s 0.1s 60 s
4003  |DERIVATION TIME 0...10s 0.1s 0s
4004  |PID DERIV FILTER 0...10s 0.1s 1s
4005 |ERROR VALUE INV 0 = nie, 1 = tak - 0

4006  |[UNIT 0...31 - 4
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4007 |DSP FORMAT 0...4 1 1
4008 |0% VALUE Jednostka i skala zdefiniowane przez |1 0.0%

parametr 4006 oraz 4007
4009 [100% VALUE Jednostka i skala zdefiniowane przez |1 100%

parametr 4006 oraz 4007
4010 |SET POINT SEL 0...19 1 1 v
4011 INTERNAL SETPNT Jednostka i skala zdefiniowane przez |1 40.0%

parametr 4006 oraz 4007
4012  [SETPOINT MIN -500.0%...500.0% 0.1% 0%
4013  [SETPOINT MAX -500.0%...500.0% 0.1% 100%
4014  |FBK SEL 1...9 - 1
4015  |FBK MULTIPLIER -32.768...32.767 (0 = nie uzywany) 0.001 0
4016  |ACT1 INPUT 1...2 - 2 v
4017  |ACT2 INPUT 1..2 - 2 v
4018  |ACT1 MINIMUM -1000...1000% 1% 0%
4019  |ACT1 MAXIMUM -1000...1000% 1% 100%
4020 |ACT2 MINIMUM -1000...1000% 1% 0%
4021  |ACT2 MAXIMUM -1000...1000% 1% 100%
4022  |SLEEP SELECTION 0..7,-1...-6 - 0
4023  |PID SLEEP LEVEL 0...7200 obr/min / 0.0...120 Hz 1 obr/min / 0 Hz

0.1 Hz

4024  |PID SLEEP DELAY 0.0...3600 s 0.1s 60 s
4025 |WAKE-UP DEV Jednostka i skala zdefiniowane przez |1 -

parametr 4006 oraz 4007
4026 |WAKE-UP DELAY 0...60's 0.01s 0.50s
4027 |PID 1 PARAM SET -6...11 1 0
Grupa 41: Sterowanie procesowe PID Zestaw 2 (PROCESS PID SET 2)
4101  [GAIN 0.1...100 0.1 1.0
4102  (INTEGRATION TIME 0.0s = NIE WYBRANO, 0.1...600 s 0.1s 60 s
4103  |DERIVATION TIME 0...10's 0.1s 0s
4104  |PID DERIV FILTER 0...10's 0.1s 1s
4105 |ERROR VALUE INV 0 = nie, 1 = tak - 0
4106  |UNIT 0...31 - 4
4107  |DSP FORMAT 0...4 1 1
4108 0% VALUE Jednostka i skala zdefiniowane przez |1 0.0%

parametr 4106 oraz 4107
4109 [100% VALUE Jednostka i skala zdefiniowane przez |1 100%

parametr 4106 oraz 4107
4110  [SET POINT SEL 0...19 1 1 v
4111 (INTERNAL SETPNT Jednostka i skala zdefiniowane przez |1 40.0%

parametr 4106 oraz 4107
4112 |SETPOINT MIN -500.0%...500.0% 0.1% 0%
4113  [SETPOINT MAX -500.0%...500.0% 0.1% 100%
4114 |FBK SEL 1...9 - 1
4115 |FBK MULTIPLIER -32.768...32.767 (0 = nie uzywany) 0.001 0
4116  |ACT1 INPUT 1...5 - 2 v
4117  |ACT2 INPUT 1...5 - 2 v
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4118  |ACT1 MINIMUM -1000...1000% 1% 0%

4119 |ACT1 MAXIMUM -1000...1000% 1% 100%

4120  |ACT2 MINIMUM -1000...1000% 1% 0%

4121  |ACT2 MAXIMUM -1000...1000% 1% 100%

4122  |SLEEP SELECTION 0...7,-1..-6 - 0

4123  |PID SLEEP LEVEL 0...7200 obr/min / 0.0...120 Hz 1 obr/min / 0Hz

0.1 Hz

4124  |PID SLEEP DELAY 0.0...3600 s 0.1s 60 s

4125  |WAKE-UP DEV Jednostka i skala zdefiniowane przez |- -
parametr 4106 oraz 4107

4126  |WAKE-UP DELAY 0...60 s 0.01s 0.50 s

Grupa 42: Zewnetrzne / Dostrajanie PID (EXTERNAL / TRIMMING PID)

4201  |GAIN 0.1...100 0.1 1.0

4202 |INTEGRATION TIME 0.0s = NIE WYBRANO, 0.1...600 s 0.1s 60 s

4203  |DERIVATION TIME 0...10s 0.1s O0s

4204 |PID DERIV FILTER 0...10s 0.1s 1s

4205 |[ERROR VALUE INV 0 = nie, 1 = tak - 0

4206  [UNIT 0...31 - 4

4207 |DSP FORMAT 0...4 1 1

4208 |0% VALUE Jednostka i skala zdefiniowane przez |1 0%
parametr 4206 oraz 4207

4209 [100% VALUE Jednostka i skala zdefiniowane przez |1 100%
parametr 4206 oraz 4207

4210 [SET POINT SEL 0...19 1 1 4

4211 INTERNAL SETPNT Jednostka i skala zdefiniowane przez |1 40.0%
parametr 4206 oraz 4207

4212  [SETPOINT MIN -500.0%...500.0% 0.1% 0%

4213  [SETPOINT MAX -500.0%...500.0% 0.1% 100%

4214  |FBK SEL 1...9 - 1

4215  |FBK MULTIPLIER -32.768...32.767 (0 = nie uzywane) 0.001 0

4216  |ACT1 INPUT 1...5 - 2 4

4217  |ACT2 INPUT 1...5 - 2 4

4218  |ACT1 MINIMUM -1000...1000% 1% 0%

4219  |ACT1 MAXIMUM -1000...1000% 1% 100%

4220 |ACT2 MINIMUM -1000...1000% 1% 0%

4221 |ACT2 MAXIMUM -1000...1000% 1% 100%

4228  |ACTIVATE -6...12 - 0

4229 |OFFSET 0.0...100.0% 0.1% 0

4230 [TRIM MODE 0...2 1 0

4231 |TRIM SCALE -100.0%...100.0% 0.1% 100.0%

4232 |CORRECTION SRC 1..2 1 1 (PID2 REF)

Grupa 51: Zewnetrzny modut komunikacyjny (EXT COMM MODULE)

5101 |FBA TYPE - 1 0

5102...|FBA PAR 2...26 0...65535 1 0

5126

5127 |FBA PAR REFRESH 0 = zrobione, 1 = od$wierz 1 0

5128  |FILE CPI FW REV 0...0xFFFF 1 0
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5129 |FILE CONFIG ID 0...0xFFFF 1 0
5130 |FILE CONFIG REV 0...0xFFFF 1 0
5131 |FBA STATUS 0...6 1 0
5132 |FBA CPI FW REV 0...0xFFFF 1 0
5133 |FBA APPL FW REV 0...0xFFFF 1 0

Grupa 52: Komunikacja z panelem (PANEL COMMUNICATION)

5201 |STATION ID 1...247 1 1
5202 |BAUD RATE 9.6, 19.2, 38.4, 57.6, 115.2 kbitow/s - 9.6 kbitdw/s
5203 |PARITY 0...3 1 0
5204 |OK MESSAGES 0...65535 1 -
5205 |PARITY ERRORS 0...65535 1 -
5206 |FRAME ERRORS 0...65535 1 -
5207 |BUFFER OVERRUNS 0...65535 1 -
5208 |CRC ERRORS 0...65535 1 -

Grupa 53: Protokét EFB (EFB PROTOCOL)

5301 |EFB PROTOCOL ID 0...0xFFFF 1 0
5302 |EFB STATION ID 0...65535 1 1 4
5303 |EFB BAUD RATE 1.2,2.4,48,9.6,19.2,38.4,57.6 - 9.6 kbitéw/s
kbitéw/s
5304 |[EFB PARITY 0...3 0
5305 |EFB CTRL PROFILE 0 = napedy ABB 1 0
1 = napedy ACS550
5306 |[EFB OK MESSAGES 0...65535 1 0
5307 |EFB CRC ERRORS 0...65535 1 0
5308 |EFB UART ERRORS 0...65535 1 0
5309 |EFB STATUS 0...65535 1 0
5310 |EFB PAR 10 0...65535 1 0 (NIE WYBRANO)
5311 |[EFBPAR 11 0...65535 1 0 (NIE WYBRANO)
5312 |EFB PAR 12 0...65535 1 0 (NIE WYBRANO)
5313 |[EFB PAR 13 0...65535 1 0 (NIE WYBRANO)
5314 |EFB PAR 14 0...65535 1 0 (NIE WYBRANO)
5315 |EFBPAR 15 0...65535 1 0 (NIE WYBRANO)
5316 |EFB PAR 16 0...65535 1 0 (NIE WYBRANO)
5317 |EFB PAR 17 0...65535 1 0 (NIE WYBRANO)
5318 |[EFB PAR 10 - 20 0...65535 1 0
5320
Grupa 81: Sterowanie pompami i wentylatorami (PFC CONTROL )
8103 |REFERENCE STEP 1 0.0...100% 0.1% 0%
8104 |REFERENCE STEP 2 0.0...100% 0.1% 0%
8105 |REFERENCE STEP 3 0.0...100% 0.1% 0%
8109 |START FREQ 1 0.0...500 Hz 0.1 Hz 50Hz / US:60 Hz
8110 |START FREQ 2 0.0...500 Hz 0.1 Hz 50 Hz/ US:60 Hz
8111  [START FREQ 3 0.0...500 Hz 0.1 Hz 50 Hz/ US:60 Hz
8112 |Low FREQ 1 0.0...500 Hz 0.1 Hz 25 Hz/ US:30 Hz
8113 |Low FREQ 2 0.0...500 Hz 0.1 Hz 25 Hz/ US:30 Hz

Petny wykaz parametrow dla ACS550



Podrecznik Uzytkownika ACS550

74

Kod |Nazwa Zakres Rozdzielczos¢|Nastaw fabryczny Uzyt. (S
8114 |Low FREQ 3 0.0...500 Hz 0.1 Hz 25 Hz/ US:30 Hz
8115  |AUX MOT START D 0.0...3600 s 0.1s;1s 5s
8116 |AUX MOT STOP D. 0.0...3600 s 0.1s;1s 3s
8117  |NR OF AUX MOT 0...3 1 1 v
8118 |AUTOCHNG INTERV 0.0...336 godz 0.1 godz 0.0 godz 4
(NIE WYBRANO)
8119 |AUTOCHNG LEVEL 0.0...100.0% 0.1% 50%
8120 |INTERLOCKS 0...6 1 4 v
8121 |REG BYPASS CTRL 0...1 1 0 (NIE)
8122 |PFC START DELAY 0...10s 0.01s 05s
8123 |PFC ENABLE 0...1 - 0 v
8124 |ACC IN AUX STOP 0.0...1800 s 0.1s 0.0s
(NIE WYBRANO)
8125 |DEC IN AUX START 0.0...1800 s 0.1s 0.0s
(NIE WYBRANO)
8126 |tmed autochng 0...4 1 0
Grupa 98: Opcje (OPTIONS)
9802 |cOMM PROT SEL |O, 1,4 1 |0 |\/

Petny wykaz parametrow dla ACS550
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Opis wszystkich parametrow i sygnatéw

W rozdziale tym podano opis wszystkich parametrow i sygnatéw napedu ACS550.

Grupa 99: Parametry rozruchowe (Start-up Data)
Ta grupa definiuje specjalne parametry rozruchowe wymagane do:
» Skonfigurowania napedu.

»  Wprowadzenia informacji o silniku.

Kod |Opis
9901 [ILANGUAGE
Jezyk komunikatéow panelu sterowania.
0 = ANGIELSKI 1 = ANGIELSKI (USA) 2 = NIEMIECKI 3 = WIOSKI 4 = HISZPANSKI
5 = PORTUGALSKI 6 = HOLENDERSKI 7 = FRANCUSKI 8 = DUNSKI 9 = FINSKI
10 = SZWEDZKI
9902 |APPLIC MACRO
Wybdr makro aplikacyjnego. Parametr ten jest uzywany do wyboru makra aplikacyjnego, ktére skonfiguruje naped
ACS550 dla okreslonego zastosowania. Lista dostepnych makr aplikacyjnych wraz z opisami jest podana w
rozdziale “Makra aplikacyjne”.
1 = ABB STANDARD 2 = 3-WIRE 3 = ALTERNATE 4 = MOTOR POT 5 = HAND/AUTO
6 = PID CONTROL 7 = PFC CONTROL 8 = TORQUE CTRL
0 = USER S1 LOAD -1 = USER S1 SAVE -2 = USER S2 LOAD -3 = USER S2 SAVE
9904 MOTOR CTRL MODE

Wybor trybu sterowania silnika.
1 = VECTOR: SPEED — bezczujnikowy tryb sterowania wektorowego.

» Zadawanie 1 jest to predko$¢ zadana w obr/min.

» Zadawanie 2 jest to predkos¢ zadana w % (100% jest to bezwzgledna predkos¢ maksymalna, réwna wartosci
parametr 2002 MAXIMUM SPEED, lub warto$ci parametr 2001 MINIMUM SPEED , jezeli warto$¢ bezwzgledna
predkosci minimalnej jest wieksza niz predko$¢ maksymailna).

2 = VECTOR: TORQ.

» Zadawanie 1 jest to predko$¢ zadana w obr/min.

» Zadawanie 2 jest to zadany moment obrotowy w % (100% to znamionowy moment obrotowy)
3 = SCALAR: SPEED — skalarny tryb sterowania.

» Zadawanie 1 jest to czestotliwos¢ zadana w Hz.

» Zadawanie 2 jest to czestotliwo$¢ zadana w % (100% jest to bezwzgledna czestotliwo$¢ maksymalna, réwna
wartosci parametr 2008 MAXIMUM FREQUENCY, lub wartosci parametr 2007 MINIMUM FREQUENCY, jezeli warto$¢
bezwzgledna czestotliwosci minimalnej jest wieksza niz czestotliwo$¢ maksymailna).

Opis wszystkich parametréw i sygnatow
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9905 MOTOR NOM VOLT

Parametr ten definiuje napiecie znamionowe silnika. Napigcie wyjsciowe

» Musi by¢ réwny napieciu znamionowemu silnika podanemu na jego 4
tabliczce znamionowe;j.
» Naped ACS550 nie moze zasila¢ silnika napieciem wyzszym niz P9905 — — —
napiecie sieci zasilajacej naped. |
9906 |MOTOR NOM CURR |
Parametr ten definiuje prad znamionowy silnika. | Czestotl.
« Musi byé réwny pradowi znamionowemu silnika podanemu na jego | wyjsciowa
tabliczce znamionowe;j. P 9907
» Dopuszczalny zakres: (0.2...2.0) - lopg (gdzie Iopg jest pradem
napedu).

9907 IMOTOR NOM FREQ (Czestotliwo$s¢ znamionowa silnika)

Parametr ten definiuje czestotliwo$¢ znamionowa silnika.

» Zakres: 10...500 Hz (typowo 50 lub 60 Hz)

« Ustawia czestotliwosé¢, przy ktérej napiecie wyjsciowe jest rowne
wartosci parametru MOTOR NOM VOLT.

» Punkt stabniecia pola = Czestotliwo$¢ znamionowa * Nap. zasil./
Napiecie znamionowe silnika

9908 IMOTOR NOM SPEED

Predkos¢ znamionowa silnika z tabliczki znamionowe;j silnika.

9909 MOTOR NOM POWER
Moc znamionowa silnika z tabliczki znamionowej silnika.

Czestotl.= Czestotliwos¢

Opis wszystkich parametrow i sygnatow
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9910

MOTOR ID RUN

Parametr ten steruje procesem autokalibracji napedu zwanym

przebiegiem identyfikacyjnym silnika (MOTOR ID RUN). Podczas

tego procesu naped zasila silnik i steruje nim tak aby zidentyfikowa¢
liego charakterystyki, a nastepnie dokonuje optymalizacji sterowania
poprzez utworzenie modelu silnika. Model ten jest szczegdlnie
efektywny gdy:

* Punkt pracy jest niedaleko predkosci zerowe;.

* Praca napedu wymaga zakresu momentu obrotowego powyzej
znamionowego momentu obrotowego silnika, poprzez szeroki
zakres predkosci i bez zadnego mierzonego sygnatu sprzezenia
zwrotnego od predkosci (tzn. bez kodera impulséw).

Jezeli nie wykonano zadnego przebiegu identyfikacyjnego silnika,

naped korzysta z mniej doktadnego modelu silnika utworzonego przy

pierwszym uruchomieniu napedu. Ten “Model z pierwszego
uruchomienia” jest automatycznie uaktualniany* jak tylko zostanie
zmieniony ktérykolwiek z parametréw silnika. Aby uaktualni¢ model,

naped przeprowadza magnesowanie silnika przez okres 10 do 15

sekund przy predkosci zerowe;j.

*Utworzenie pierwszego “Modelu z pierwszego uruchomienia”
wymaga, aby parametr 9904 = 1 (VECTOR: SPEED), lub aby 9904 = 3
(SCALAR: SPEED) oraz parametr 2101 = 3 (SCALAR FLYSTART) lub
2101 = 5 (FLYSTART + TORQ BOOST).

Uwaga: Modele silnika pracujg z parametrami wewnetrznymi i ze
zdefiniowanymi przez uzytkownika parametrami silnika. Poprzez
tworzenie modelu naped nie zmienia Zadnych parametréw
zdefiniowanych przez uzytkownika.

0 = NO ID RUN — wytgcza proces przebiegu identyfikacyjnego silnika
(jednak nie wytacza pracy z modelem silnika)

1 = STANDARD — witgcza proces przebiegu identyfikacyjnego silnika,
ktory zostaje zainicjowany przy nastepnym poleceniu Start. Po
zakonczeniu przebiegu identyfikacyjnego wartos$é tego parametru
zostaje automatycznie ustawiona na “0”.

Aby wykonac przebieg identyfikacyjny silnika:

1. Odsprzegna¢ obciazenie od silnika (lub
zredukowac obcigzenie tak aby byto bliskie
zeru).

2. Sprawdzi¢ czy praca silnika bedzie
bezpieczna :

* Przebieg identyfikacyjny automatycznie
uruchamia silnik w kierunku “do przodu” -
nalezy sprawdzi¢ czy praca silnika przy
obrotach w tym kierunku jest bezpieczna.

* Przebieg identyfikacyjny automatycznie
steruje biegiem silnika tak, ze pracuje on
z predkoscig wynoszaca 50...80% jego
predkosci znamionowej - nalezy
sprawdzi¢ czy praca silnika z takg,
predkosciag jest bezpieczna.

3. Sprawdzi¢ nastepujace parametry (jezeli
zostaty one zmienione z ich nastaw
fabrycznych):

+ 2001 MINIMUM SPEED (PR. MINIM.)< O

+ 2002 MAXIMUM SPEED(PR. MAKS.)> 80%
predkosci znam. silnika

* 2003 MAX CURRENT (prad maks.) > 100%
wartosci |2hd'

* Maksymalny moment obrotowy
(parametry 2014, 2017 i/lub 2018) > 50%.

4. Na panelu sterowania wybra¢ :

* Opcje Parametry (PARAMETERS)

» Wybra¢ grupe parametrow 99

* Wybra¢ parametr 9910

» Ustawi¢ warto$¢ parametru na “1” w
cisng¢ ENTER - na wys$wietlaczu pojawi
sie komunikat alarmu.

» Wcisng¢ START — na wyswietlaczu pojawi
sie wskaznik postepu w wykonywaniu
przebiegu identyfikacyjnego.

Uwaga! Wcisniecie STOP, lub wytaczenie
sygnatu zezwolenia na przebieg
identyfikacyjny zatrzymuje wykonywanie
tego przebiegu. W takim przypadku
konieczne bedzie powtdrzenie przebiegu
identyfikacyjnego aby utworzyé model
silnika.

PR. MINIM. = predko$¢ minimalna

PR. MAKS. = predkos¢ maksymalna

Opis wszystkich parametréw i sygnatow
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Grupa 01: Parametry eksploatacyjne (Operating Data)

Grupa ta zawiera parametry operacyjne napedu obejmujace sygnaty biezgce.
Wartosci sygnatéw biezgcych sg mierzone lub wyliczane przez naped i nie mogg
one by¢ ustawione przez uzytkownika.

Kod

Opis

0102

SPEED
Parametr ten pokazuje wyliczong predkosc silnika w obrotach na minute.

0103

OUTPUT FREQ

Parametr ten pokazuje czestotliwo$¢ podawang do silnika w Hz (jest on rowniez pokazywany w zestawie “Parametry
wyjsciowe” (OUTPUT)).

0104

CURRENT

Parametr ten pokazuje prad silnika tak jak jest on mierzony przez ACS 550 (jest on rowniez pokazywany w zestawie
“Parametry wyjsciowe” (OUTPUT)).

0105

TORQUE

Wyjsciowy moment obrotowy. Wyliczona warto§¢ momentu obrotowego na wale silnika podana w procentach
momentu znamionowego silnika.

0106

POWER
Parametr ten pokazuje pomierzong warto$¢ mocy silnika w kW.

0107

DC BUS VOLTAGE

Parametr ten pokazuje napiecie szyn (DC) tak, jak jest ono w mierzone przez ACS 160. Napiecie to jest pokazywane
w VDC.

0109

OUTPUT VOLTAGE
Parametr ten pokazuje napiecie podawane do silnika.

0110

DRIVE TEMP
Parametr ten pokazuje temperature radiatora napedu w stopniach Celsjusza.

0111

EXTERNAL REF 1
Warto$¢ zadawania zewnetrznego Rer1, w obr/min lub w Hz — jednostka jest zdefiniowana przez parametr 9904.

0112

EXTERNAL REF 2
Warto$¢ zadawania zewnetrznego REF2, w %.

0113

CTRL LOCATION
Parametr ten pokazuje lokalizacje sterowania aktywnego w danej chwili. Opcje sg nastepujace:

0 = LOCAL (LOKALNE)
1 = EXT1 (ZEWNETRZNE 1)
2 = EXT2 ZEWNETRZNE 2)

0114

RUN TIME (R)
Parametr ten pokazuje catkowity czas pracy w godzinach. Moze on zosta¢ zresetowany (wyzerowany)
przez wcisniecie jednoczesnie klawiszy UP oraz DOWN w trybie ustawiania parametrow.

0115

kWh COUNTER (R)

Parametr ten pokazuje zliczone kilowatogodziny za catkowity czas pracy napedu. Moze on zostaé
zresetowany (wyzerowany) przez wcisniecie jednoczesnie klawiszy UP oraz DOWN bedac w trybie
ustawiania parametrow.

0116

APPL BLK OUTPUT

Sygnat wyjsciowy bloku aplikacyjnego. Sygnat ten:
» Jest generowany przez sterowanie PFC jezeli sterowanie PFC jest aktywne, lub

» W innych wypadkach wartos$¢ tego sygnatu odpowiada warto$ci parametru 0112 EXTERNAL REF 2.

Opis wszystkich parametrow i sygnatow
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Kod

Opis

0118

DI1-3 STATUS

Parametr ten pokazuje status trzech wej$¢ cyfrowych. Status ten jest / /7 /
wysSwietlany jako liczba binarna. Jezeli dane wejscie jest aktywowane,

wyswietlacz pokaze “1”. Jezeli wejscie jest deaktywowane, wyswietlacz / L/ /
pokaze “0”.

0119

DI4-6 STATUS DI 1 DI2 DI3

Parametr ten pokazuje status trzech wejs¢ cyfrowych - patrz opis parametru
0118 DI1-3 STATUS.

0120

Al1
Parametr ten pokazuje w % wartos¢ wzgledng dla wejscia analogowego 1.

0121

Al2
Parametr ten pokazuje w % wartos¢ wzgledng dla wejscia analogowego 2.

0122

RO1-3 STATUS
Parametr ten pokazuje status trzech wyjsé przekaznikowych. Jezeli dany / /7 /
przekaznik jest pod napieciem, wyswietlacz pokaze “1”. Jezeli dany / L / /
przekaznik jest bez napiecia, wyswietlacz pokaze “0”. —

0123

RO4-6 STATUS STATUS PRZEK. 1 —‘
Parametr ten pokazuje status trzech wyj$¢ przekaznikowych - patrz opis STATUS PRZEK. 2
parametru 0122. STATUS PRZEK. 3

0124

AO1
Parametr ten pokazuje w miliamperach warto$¢ sygnatu wyjscia analogowego 1.

0125

AO2
Parametr ten pokazuje w miliamperach wartos¢ sygnatu wyjscia analogowego 2.

0126

PID 1 OUTPUT
Parametr ten pokazuje w % warto$¢ sygnatu wyjsciowego regulatora PID 1.

0127

PID 2 OUTPUT
Parametr ten pokazuje w % wartos¢ sygnatu wyjsciowego regulatora PID 2.

0128

PID 1 SETPNT

Sygnat zadawania dla regulatora PID 1.
» Jednostki i skala zdefiniowane przez parametry regulatora PID.

0129

PID 2 SETPNT

Sygnat zadawania dla regulatora PID 2.
» Jednostki i skala zdefiniowane przez parametry regulatora PID.

0130

PID 1 FBK

Sygnat sprzezenia zwrotnego dla regulatora PID 1.
» Jednostki i skala zdefiniowane przez parametry regulatora PID.

0131

PID 2 FBK

Sygnat sprzezenia zwrotnego dla regulatora PID 2.
» Jednostki i skala zdefiniowane przez parametry regulatora PID.

0132

PID 1 DEVIATION . . . L
Parametr ten pokazuje réznice pomiedzy wartoscig zadang a wartoscig biezaca dla regulatora PID 1.
+ Jednostki i skala zdefiniowane przez parametry regulatora PID.

0133

PID 2 DEVIATION . o o
Parametr ten pokazuje réznice pomiedzy wartoscig zadang a wartoscig biezaca dla regulatora PID 2.
+ Jednostki i skala zdefiniowane przez parametry regulatora PID.

0134

COMM RO WORD

Parametr wolny (pusty), ktéry moze by¢ zapisany z facza szeregowego.
+ Uzywany do sterowania wyjsciem przekaznikowym.

» Patrz parametr 1401.

0135

COMM VALUE 1

Parametr wolny (pusty), ktéry moze by¢ zapisany z facza szeregowego.

Opis wszystkich parametréw i sygnatow
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Kod

Opis

0136

COMM VALUE 2
Parametr wolny (pusty), ktéry moze by¢ zapisany z tacza szeregowego.

0137

PROCESS VAR 1
Zmienna procesowa 1

+ Zdefiniowana przez parametry z grupy 34: Wyswietlacz Panelu / Zmienne procesowe (PANEL DISPALAY /
PROCESS VARIABLES)

0138

PROCESS VAR 2
Zmienna procesowa 21

+ Zdefiniowana przez parametry z grupy 34: Wyswietlacz Panelu / Zmienne procesowe (PANEL DISPALAY /
PROCESS VARIABLES).

0139

PROCESS VAR 3
Zmienna procesowa 3

» Zdefiniowana przez parametry z grupy 34: Wyswietlacz Panelu / Zmienne procesowe (PANEL DISPALAY /
PROCESS VARIABLES).

0140

RUN TIME
t gaczny (zakumulowany) czas biegu napedu w tysigcach godzin pracy (kh).

0141

MWH COUNTER

t aczne (zakumulowane) zuzycie mocy przez naped w megawatogodzinach (MWh). Nie moze by¢ zresetowany
(wyzerowany).

0142

REVOLUTION CNTR
t aczne (zakumulowane) obroty napedu w milionach obrotéw.

0143

DRIVE ON TIME (HI)
t aczny (zakumulowany) czas zasilania napedu w dniach.

0144

DRIVE ON TIME (LO)
taczny (zakumulowany) czas zasilania napedu w 2-sekundowych impulsach (30 impulséw = 60 sekund).

0145

MOTOR TEMP
Temperatura silnika w stopniach Celsjusza / rezystancja czujnika temperatury PTC w omach.

» Ma zastosowanie tylko gdy skonfigurowany jest czujnik temperatury silnika - patrz parametr 3501.

Opis wszystkich parametrow i sygnatow
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Grupa 03: Sygnaly biezace (Actual Signals)

Ta grupa parametrow jest uzywana do monitorowania komunikacji poprzez
magistrale komunikacyjna.

Kod |Opis
0301 |FB CMD WORD 1 !

Kopia tylko-do-odczytu Stowa Stero- Bit # 0301, FB CMD WORD 1 0302, FB CMD WORD 2

wania 1 podawanego poprzez 0 |STOP Zarezerwowane

maglstraIQ komunikacyjng FIELDBUS. 1 ISTART Zarezerwowane
Polecenie podawane poprzez
magistrale komunikacyjnag 2 |REVERSE Zarezerwowane
FIELDBUS jest zasadniczym 3 |LOCAL Zarezerwowane
srodkiem dla sterowania napedem
regulatora zdalnego. Polecenie to 4 |RESET Zarezerwowane
sktada sie z dwdch stéw sterowania. 5 |EXT2 Zarezerwowane
Zawarte w stowach sterowania 6 |RUN_DISABLE Zarezerwowane
zakodowane w bitach instrukcje
przetaczajg naped pomiedzy dwoma 7 |STPMODE_R Zarezerwowane
stanami. L 8 |STPMODE_EM Zarezerwowane

* Aby sterowa¢ napedem uzywajgac
Stéw Sterowania, zewnetrzne zrodio 9 |STPMODE_C Zarezerwowane
sterowania (EXT1 lub EXT2) musi by¢ 10 |RAMP_2 Zarezerwowane
aktywne i ustawione na coMM. (patrz
parametr 1001 oraz 1002.) 11 _|RAMP_OUT_0 REF_CONST

+ Wyswietlacz panelu sterowania 12 |RAMP_HOLD REF_AVE
pokazuje Stowo Sterowania w 13 |IRAMP IN 0O LINK ON
formacie heksadecymalnym. Np. —— =
wszystkie zera i jedynki w Bit 0 sa 14 |RREQ_LOCALLOC REQ_STARTINH
wyswietlane jako 0001. Wszystkie 15 |TORQLIM2 OFF_INTERLOCK
zera i jedynki w bicie 15 sg
wyswietlane jako 8000.

0302 |FB CMD WORD 2

Kopia tylko-do-odczytu Stowa Stero-

wania 2 podawanego poprzez

magistrale komunikacyjng FIELDBUS.

» Patrz parametr 0301.

0303 |FB STS WORD 1 i

Kopia tylko-do-odczytu Stowa Bit # 0303, STS CMD WORD 1 0304, FB STS WORD 2

Statusu 1. _ _ _ 0 |READY ALARM

» Naped wysyta informacje o statusie 1 [ENABLED REQ_MAINT
do regulatora zdalnego poprzez
magistrale komunikacyjna. 2 |STARTED DIRLOCK
Informacja o statusie sktada sig z 3 |RUNNING LOCALLOCK
dwoch Stow Statusu.

+ Wyswietlacz panelu sterowania 4 |ZERO_SPEED CTL_MODE
pokazuje Stowo Stausu w formacie 5 |ACCELERATE Zarezerwowane
heksadecymalnym. Np. wszystkie 6 |DECELERATE Zarezerwowane
zera i jedynki w Bit 0 sg wyswietlane
jako 0001. Wszystkie zera i jedynki w 7 |AT_SETPOINT Zarezerwowane
Bicie 15 sg wyswietlane jako 8000. 8 |LMIT Zarezerwowane

0304 |FB ?’TS WORD 2 9 |SUPERVISION Zarezerwowane

Kopia tylko-do-odczytu Stowa 10 |REV_REF REQ_CTL

Statusu 2.

« Patrz opis parametru 0303. 11 |REV_ACT REQ_REF1

12 |PANEL_LOCAL REQ_REF2

13 |FIELDBUS_LOCAL REQ_REF2EXT
14 |[EXT2_ACT ACK_STARTINH
15 |FAULT ACK_OFF_ILCK

Opis wszystkich parametréw i sygnatow
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0305 [FAULT WORD 1
Kop_ia tyl'ko-do-odczytu S#oyva Btedu 1. | | Bit # | 0305,FAULT WORD 1 | 0306, FAULT WORD 2 | 0307, FAULT WORD 3
* Kiedy jest aktywny biad, jest 0 |OVERCURRENT  |UNDERLOAD EFB 1
ustawiany odpowiadujacy mu bit w
Stowach Btedu. 1 |DC OVERVOLT THERM FAIL EFB 2
. Kabi.dybbt’rad ma przyporzag*kowar;y 2 |DEV OVERTEMP [OPEX LINK EFB 3
SBC’{)Q(IieU. It Umieszezony W stowac 3 [SHORT CIRC OPEX PWR Zarezerwowane
. Opis’bledu patrz rozdziat “Lista 4 |OVERLOAD CURR MEAS Zarezerwowane
) \t;:/?/g%vetgi;gé 180, rowania 5 |DCUNDERVOLT |SUPPLY PHASE  |Zarezerwowane
pokazuje Stowa Btedu w formacie 6 |Al1 LOSS Zarezerwowane Zarezerwowane
heksadedcy"‘:?'mg;-oNp- WSZ,sttktlle 7 |AI2LOSS OVERSPEED Zarezerwowane
zera i jedynki w Bit 0 s wys$wietlane
jako 0001. WSZyStkie zera |Jedynk| w 8 MOT OVERTEMP DC HIGH RUSH Zarezerwowane
Bicie 15 sg wyswietlane jako 8000. 9 |PANEL LOSS DRIVE ID Zarezerwowane
0306 |[FAULT WORD 2 10 |ID RUN FAIL CONFIG FILE Zarezerwowane
KOFEJiat' tylkq-dgl-odczytu St*ovgg c?s’fedu 2.1 11 |MOTOR STALL SERIAL 1 ERR Btad systemu
 Patrz opis dla parametr .
5307 FAUL:WF:I)RD 3p ! 12 |Zarezerwowane EFB CON FILE Btad systemu
Kopia tylko-do-odczytu Stowa Bledu 3 13 |[EXTFLT1 FORCE TRIP Btad systemu
« Patrz opis dla parametru 0305. 14 |EXTFLT 2 MOTOR PHASE Btad sprzetowy
15 |[EARTH FAULT OUTPUT WIRING  [Btad ustawiania
parametru
0308 |ALARM WORD 1
y Kl?dy jest alétywn_y g’f%d, jest ot Bit # 0308, ALARM WORD 1 0309, ALARM WORD 2
stawiany odpowia cym
g&ow\,:ch },/AIarme:’YI Hiacy mu bt w 0 |Zarezerwowane Z?rezerwowane / OFFBUTTON
» Kazdy alarm ma przyporzadkowany 0
sobie bit umieszczony w Stowach 1 PID SLEEP
Alarmu.
» Bity te pozostajg ustawione az do 2 ID RUN
momentu, gdy zostanie zresetowane 3 |DIRLOCK Zarezerwowane
c?’re sIotwo a(larmu, ktérego jc_ast“on ) 4 |I/O COMM
elementem (poprzez wpisanie “zero
jako wartosci tego stowa). 5 |AIMLOSS
» Wyswietlacz panelu sterowania 6 |Al2LOSS
pokazuje Stowa Alarmu w formacie 7 IPANEL LOSS
heksadecymalnym. Np. wszystkie
zera i jedynki w Bit 0 sg wyswietlane 8 |Zarezerwowane
ja.k(_) 0001. WSZ’yS.tkie zera i jedynki w 9 |MOT OVERTEMP
Bicie 15 sg wyswietlane jako 8000. 10 [UNDERLOAD
0309 |ALARM WORD 2
Patrz opis dla parametru 0308. " MOTOR STALL
12 |AUTORESET
13 |[AUTOCHANGE
14 |PFC INTERLOCK
15 |Zarezerwowane BP LOSS

Opis wszystkich parametrow i sygnatow
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Grupa 04: Historia btedoéw (Fault History)

Ta grupa parametréw przechowuje historie btedéw jakie zostaty ostatnio wykryte w
napedzie.

Kod

Opis

0401

LAST FAULT

0 = Wykasowanie historii btedéw (na wyswietlaczu panelu pojawia sie komunikat = NO RECORD).
n = Kod btedu ostatniego zarejestrowanego btedu.

0402

FAULT TIME 1

Dzien, w ktorym wystagpit ostatni zarejestrowany btad. Jest on pokazywany albo jako data, gdy naped ma
skonfigurowany zegar czasu rzeczywistego, albo jako liczba dni od zasilenia napedu, gdy zegar czasu
rzeczywistego nie jest uzywany w napedzie albo nie zostat ustawiony.

0403

FAULT TIME 2

Czas, w ktérym wystapit ostatni zarejestrowany btad. Jest on pokazywany albo jako czas rzeczywisty w formacie
gg.mm.ss, gdy naped ma skonfigurowany i dziatajgcy zegar czasu rzeczywistego, albo jako czas od zasilenia
napedu (minus catkowite dni, podawane jako warto$¢ parametru 0402), w formacie gg.mm.ss, gdy zegar czasu
rzeczywistego nie jest uzywany w napedzie albo nie zostat ustawiony.

0404

SPEED AT FLT
Predkos¢ silnika (w obr/min) w momencie, gdy nastapit ostatni zarejestrowany biad.

0405

FREQ AT FLT
Czestotliwos¢ (w Hz) w momencie, gdy nastapit ostatni zarejestrowany btad.

0406

VOLTAGE AT FLT
Napiecie szyn zbiorczych DC (w V) w momencie, gdy nastapit ostatni zarejestrowany btad.

0407

CURRENT AT FLT
Prad silnika (w A) w momencie, gdy nastapit ostatni zarejestrowany biad.

0408

TORQUE AT FLT
Moment obrotowy silnika (w %) w momencie, gdy nastapit ostatni zarejestrowany btad.

0409

STATUS AT FLT

Status napedu (stowo kodowe w formacie heksadecymalnym) w momencie, gdy nastapit ostatni zarejestrowany
btad.

0410

DI1-3 AT FLT
Status wejs¢ cyfrowych 1...3 w momencie, gdy nastapit ostatni zarejestrowany btad.

0411

DI4-6 AT FLT
Status wejs¢ cyfrowych 4...6 w momencie, gdy nastapit ostatni zarejestrowany btad.

0412

PREVIOUS FAULT 1
Kod zarejestrowanego przedostatniego btedu. Tylko do odczytu.

0413

PREVIOUS FAULT 2

Kod zarejestrowanego trzeciego od konca btedu. Tylko do odczytu.

Opis wszystkich parametréw i sygnatow
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Grupa 10: Start/Stop/Kierunek (Start/Stop/Dir)

Ta grupa parametréw definiuje zrodta zewnetrzne (ExT1 / EXT2) dla polecen
przyzwolenia na start, stop oraz zmiane kierunku i blokuje lub odblokowuje
mozliwos¢ zmiany kierunku. Aby dokona¢ wyboru pomiedzy dwoma dostepnymi
zrodtami zewnetrznymi sygnatow sterowania, uzyé nastepnej grupy parametréw
(parametr 1102)..

Kod |Opis
1001 [EXT1 COMMANDS

Parametr ten definiuje zewnetrzne zrédto sygnatu sterowania 1 (EXT1) — konfiguracje polecen start, stop oraz
kierunek.
0 = NOT SEL - nie wybrano zadnego zewnetrznego zrédta dla polecen start, stop oraz kierunek.
1 = DI1 — 2-przewodowe polecenia Start/Stop.
+ Polecenie Start/Stop jest podawane przez wejscie cyfrowe DI1 (DI1 aktywne = Start; DI1 nieaktywne = Stop).
» Parametr 1003 definiuje kierunek. Wybranie: 1003 = 3 (na zadanie) na ten sam skutek jak 1003 = 1 (do przodu).
2 = DI1, 2 — przewodowe polecenia Start/Stop, Kierunek.
* Polecenie Start/Stop jest podawane przez wejscie cyfrowe DI1 (DI1 aktywne = Start; DI1 nieaktywne = Stop).
« Sterowanie kierunkiem (wymaga aby parametr 1003 = 3 (na zadanie)) jest realizowane poprzez wejscie
cyfrowe DI2 (DI2 aktywne = “do tytu” ; nieaktywne = “do przodu”).
3 =DI1P, 2P — 3-przewodowe polecenia Start/Stop.
* Polecenia Start/Stop sg podawane poprzez przyciski impulsowe (“P” oznacza “impuls”).
* Polecenie Start jest podawane przez przycisk NO przytgczony do wejscia cyfrowego DI1. Aby uruchomi¢ naped,
wejscie cyfrowe DI2 musi by¢ aktywowane przed podaniem impulsu do wejscia cyfrowego DI1.
+ Jezeli jest wiele przyciskow Start, nalezy je potaczy¢ réwnolegle.
* Polecenie Stop jest podawane przez przycisk NZ przytaczony do wejscia cyfrowego DI2.
« Jezeli jest wiele przyciskdw Stop, nalezy je potaczy¢ szeregowo.
« Parametr 1003 definiuje kierunek. Wybranie: 1003 = 3 (na zadanie) ma ten sam skutek jak 1003 = 1 (do przodu).
4 = DI1P, 2P, 3 — 3-przewodowe polecenia Start/Stop, Kierunek.
* Polecenia Start/Stop sg podawane poprzez przyciski impulsowe, jak opisano dla DI1P, 2P.
« Sterowanie kierunkiem (wymaga aby parametr 1003 = 3 (na zadanie)) jest realizowane poprzez wejscie cyfrowe
DI3
(D13 aktywne = “do tylu”; nieaktywne = “do przodu”).
5 =DI1P, 2P, 3P — Start-Do-Przodu, Start-Do-Tytu, oraz Stop.
* Polecenia Start oraz Kierunek sg podawane jednoczesnie poprzez dwa rézne przyciski impulsowe (“P” oznacza
“impuls”).
* Polecenie Start-Do-Przodu jest podawane przez przycisk NO przytaczony do wejscia cyfrowego DI1. Aby
uruchomi¢ naped, wejscie cyfrowe DI3 musi by¢ aktywowane przed podaniem impulsu do wejscia cyfrowego DI1.
* Polecenie Start-Do-Tytu jest podawane przez przycisk NO przylaczony do wejscia cyfrowego DI2. Aby uruchomié
naped, wejscie cyfrowe DI3 musi by¢ aktywowane przed podaniem impulsu do wejscia cyfrowego DI2.
« Jezeli jest wiele przyciskéw Start, nalezy je potaczy¢ rownolegle.
* Polecenie Stop jest podawane przez przycisk NZ przytaczony do wejscia cyfrowego DI3.
+ Jezeli jest wiele przyciskdéw Stop, nalezy je potaczy¢ szeregowo.
» Wymagane jest aby parametr 1003 = 3 (na zadanie).
6 = DI6 — 2-przewodowe polecenie Start/Stop.
* Polecenie Start/Stop jest podawane przez wejscie cyfrowe DI6 (DI1 aktywne = Start; DI6 nieaktywne = Stop).
» Parametr 1003 definiuje kierunek. Wybranie: 1003 = 3 (na zgdanie) na ten sam skutek jak 1003 = 1 (do przodu).
7 = DIB, 5 — 2-przewodowe polecenia Start/Stop/Kierunek.
« Start/Polecenie Start/Stop jest podawane przez wejscie cyfrowe DI6 (DI1 aktywne = Start; DI6 nieaktywne = Stop).
« Sterowanie kierunkiem (wymaga aby parametr 1003 = 3 (na zadanie)) jest realizowane poprzez wejscie cyfrowe
DI5
(D15 aktywne = “do tytu” ; nieaktywne = “do przodu”).
8 = KLAWIATURA — panel sterowania.
* Polecenia Start/Stop oraz Kierunek sg podawane z panelu sterowania kiedy jest aktywne zewnetrzne zrédto
sterowania EXT1.
+ Sterowanie kierunkiem wymaga aby par 1003 = 3 (na zadanie).

Opis wszystkich parametrow i sygnatow
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Kod

Opis

1001
kont.

9 = DI1F, 2R — Polecenia Start/Stop/Kierunek sg podawane poprzez kombinacje sygnatéw wej$¢ cyfrowych DI1 oraz
DI2.

« Start-Do-Przodu = DI1 aktywne oraz DI2 nieaktywne.
« Start-Do-Tytu = DI1 nieaktywne oraz DI2 aktywne.

« Stop = oba DI1 oraz DI2 aktywne lub oba nieaktywne.
* Wymagane jest aby parametr 1003 = 3 (na zadanie).

10 = comm — jako zrodto dla polecen Start, Stop oraz Kierunek jest przypisane Stowo Polecenia podawane poprzez
magistrale komunikacyjng FIELDBUS.

* Bity 0,1, 2 Stowa Polecenia 1 (parametr 0301) aktywujg polecenia Start, Stop oraz Kierunek.
» Szczegotowe instrukcje patrz “Podrecznik Uzytkownika - Magistrala komunikacyjna Fieldbus”.

11 = TIMER FUNCTION 1 — przypisuje sterowanie Start/Stop do funkcji regulatora czasowego 1 (funkcja regulatora
czasowego aktywowana = START; funkcja regulatora czasowego wytgczona = STOP) - patrz grupa parametrow 36,
funkcje regulatora czasowego.

12...14 = TIMER FUNCTION 2... 4 — przypisuje sterowanie Start/Stop do funkcji regulatora czasowego 2...4 - patrz
funkcja regulatora czasowego 1 powyze;.

1002

EXT2 COMMANDS

Parametr ten definiuje zewnetrzne zrédto sygnatu sterowania 2 (EXT2) — konfiguracje polecen start, stop oraz
kierunek.
» Patrz opis dla parametru 1001 EXT1 COMMANDS.

1003

DIRECTION

Parametr ten definiuje sterowanie kierunkiem obrotéw silnika.

1 = FORWARD — kierunek obrotéw silnika jest ustawiony na state “do przodu”.

2 = REVERSE — kierunek obrotow silnika jest ustawiony na state “do tytu”.

3 = REQUEST — kierunek obrotéw silnika moze by¢ zmieniony zgodnie z poleceniem (na zadanie).

Opis wszystkich parametréw i sygnatow
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Grupa 11: Wybér zadawania (Reference Select)
Ta grupa parametréw definiuje:
* W jaki sposob naped wybiera zrodto polecen.

» Charakterystyki i zrédta dla sygnatéw zadawania REF1 REF2.

Kod |Opis
1101 |KEYPAD REF SEL

Parametr ten wybiera zadawanie sterowane w trybie sterowania lokalnego.

1 = REF1 (Hz / obr/min) — typ zadawania zalezy od warto$ci parametru 9904 MOTOR CTRL MODE.
+ zadawanie predkosci (obr/min) jezeli parametr 9904 = 1 (VECTOR: SPEED) lub 2 (VECTOR: TORQ).
 zadawanie czestotliwosci (Hz) jezeli parametr 9904 = 3 (SCALAR: SPEED).

2 = REF2 (%)

1102 |[EXT1/EXT2 SEL

Parametr ten definiuje zrédio poprzez wybér pomiedzy dwoma zewnetrznymi zrédtami sygnatu sterowania EXT1 lub

EXT2. W ten sposéb definiuje on zrédto dla polecen Start/Stop/Kierunek oraz dla sygnatéw zadawania.

0 = EXT1 — wybiera zewnetrzne zrédto sterowania 1 (EXT1).

* Patrz opis dla parametru 1001 EXT1 COMMANDS, gdzie podano definicje dla polecen Start/Stop/Kierunek z EXT1.
* Patrz opis dla parametru 1103 rRer1 SELECT,gdzie podano definicje zdawania z EXT1.

1 =DI1 — przypisuje sterowanie do EXT1 lub EXT2, w zaleznosci od stanu wejscia cyfrowego DI1 (DI1 aktywne = EXT2;
DI1 nieaktywne = EXT1).

2...6 = DI2...DI6 — przypisuje sterowanie do EXT1 lub EXT2 w zaleznosci od stanu wybranego wejscia cyfrowego- patrz
opis dla DI1 powyze;.

7 = EXT2 — wybiera zewnetrzne zrodto sterowania 2 (EXT2).

* Patrz opis dla parametru 1002 EXT2 COMMANDS, gdzie podano definicje dla polecen Start/Stop/Dir z EXT2.
* Patrz opis dla parametru 1106 REF2 SELECT, gdzie podano definicje zdawania z EXT2.

8 = COMM — przypisuje sterowanie napedem poprzez aktywne zewnetrzne zrédto sterowania EXT1 lub EXT2 w
zaleznosci od stowa sterowania podawanego poprzez magistrale komunikacyjng FIELDBUS.

* Bit 5 Stowa Sterowania 1 (parametr 0301) definiuje aktywne zewnetrzne zrédto sterowania (EXT1 lub EXT2).
» Szczegotowe instrukcje patrz “Podrecznik Uzytkownika - Magistrala komunikacyjna Fieldbus”.

9 = TIMER FUNCTION 1 —przypisuje sterowanie do EXT1 lub EXT2 w zaleznosci od statusu funkcji regulatora czasowego
((funkcja regulatora czasowego aktywowana = START; funkcja regulatora czasowego wytaczona = STOP) (patrz
grupa parametréow 36, “Funkcje regulatora czasowego”)).

10...12 = TIMER FUNCTION 2... 4 — przypisuje sterowanie do EXT1 lub EXT2 w zaleznosci od statusu funkcji regulatora
czasowego - patrz opis dla parametru TIMER FUNCTION 1 powyze;.

-1 = DI1(INV) — przypisuje sterowanie do EXT1 lub EXT2, w zaleznosci od stanu wejscia cyfrowego DI1
(D11 aktywne = EXT1; DI1 nieaktywne = EXT2).

-2...-6 = DI2(INV)...DIB(INV) — przypisuje sterowanie do EXT1 lub EXT2 w zaleznos$ci od stanu wybranego wejscia
cyfrowego - patrz opis dla DI1(INV) powyze;.

Opis wszystkich parametrow i sygnatow
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1103

REF1 SELECT

Parametr ten wybiera zrédio sygnatu dla zadawania
zewnetrznego Rer1.

0 = KEYPAD — definiuje panel sterowania jako zrodto

EXT REF 1 MAX

zadawania. EXT REF 1 MIN
1 = AI1 — definiuje wejscie analogowe 1 (AI1) jako zrodto

zadawania. - EXT REF 1 MIN
2 = AI2 — definiuje wejscie analogowe 2 (AI2) jako zrédto

zadawania.
3 = AI1/JoYsT — definiuje wejscie analogowe 1 (Al1), - EXT REF 1 MAX

skonfigurowane dla sterowania napedu przy pomocy

drazka sterowniczego (joysticka) jako zrédta zadawania. g x ;g mﬁ

» Minimalny sygnat wejsciowy powoduje bieg napedu przy EXT REF 1 MIN
maksymalnym zadawaniu w kierunku “do tytu”. Minimalny
sygnat wejsciowy definiuje sie przy pomocy parametru - EXT REF 1 MIN
1104.

» Maksymalny sygnat wejsciowy powoduje bieg napedu Histereza: 4 % petnej skali

przy maksymalnym zadawaniu w kierunku “do przodu”.
Maksymalny sygnat wejsciowy definiuje sie przy pomocy parametru 1105.
» Wymaga aby parametr1003=3 (na zadanie).

Ostrzezenie! Poniewaz poziom zadawania zblizony do dolnej wartosci garnicznej zakresu sygnatu
zadawania oznacza polecenie pelnego biegu do tytu, nie nalezy stosowa¢ wartosci “0 V” jako dolnej
wartosci granicznej zakresu sygnatu zadawania. Jezeli ma to miejsce, oznacza to, ze jezeli sygnat
sterowania zaniknie (tj. jest 0 V na wejsciu) , rezultatem jest pelny bieg do tylu. Zamiast tego nalezy
zastosowac nastepujaca konfiguracje, tak zeby zanik sygnatu wejscia analogowego prowadzit do
sygnalizacji btedu i zatrzymania napedu: ,

+ Ustawic parametr 1301 MINIMUM AI1 (1304 MINIMUM AI2) na “20%” (2 V lub 4 mA).
+» Ustawic parametr 3021 Al1 FAULT LIMIT to na warto$¢ “5%” lub powyzej.
* Ustawic parametr 3001 AIMIN FUNCTION na “1” (FAULT).

4 = AI2/JOYST — definiuje wejscie analogowe 2 (AI2), skonfigurowane dla sterowania napedu przy pomocy drazka
sterowniczego (joysticka) jako zrédta zadawania.
* Patrz opis dla parametru (AI2/JOYST).

5 = DI3u,4D(R) — definiuje wejécia cyfrowe jako zrédia zadawania prekosci (sterowanie potencjometrem silnika).
* wejscie cyfrowe DI3 zwigksza predkos¢ (“U” oznacza zwigkszanie (UP)).
* wejscie cyfrowe DI4 zmniejsza predkos¢ (“D” oznacza zmniejszanie (DOWN)).
* Polecenie stop resetuje (kasuje) zadawanie do zera (“R” oznacza zerowanie (RESET))
» Parametr 2205 ACCELER TIME 2 steruje wspotczynnikiem stromosci krzywej zmiany sygnatu zadawania.
6 = DI3U,4D — tak samo jak powyzej dla (DI3U,4D(R)), z wyjatkiem, ze :
+ Polecenie Stop nie powoduje resetowania zadawania do zera. Zadawanie zostaje zapamigtane.
* Kiedy naped zostaje uruchomiony ponownie, silnik jest rozpedzany (przy wybranej krzywej rozpedzania) do
zapamietanej przy ostatnim zatrzymaniu predkosci zadane;.
7 = DI5U,6D — tak samo jak powyzej dla (DI3U,4D(R)), z wyjatkiem ze wykorzystywane sg wejscia cyfrowe DI5 oraz DI6.
8 = cOMM — definiuje jako zrédio zadawania wejscia magistrali komunikacyjnej FIELDBUS.
9 = coMMm+AI1 — jako zrodto zadawania definiuje kombinacje sygnatéw z wej$¢ magistrali komunikacyjnej FIELDBIUS
oraz wejscia analogowego 1 (Al1) - patrz korekcja zadawania z wejscia analogowego opisana ponizej.
10 = coMM*Al1 — jako zrédto zadawania definiuje kombinacje sygnatéw z magistrali komunikacyjnej FIELDBIUS oraz
wejscia analogowego 1 (A1) - patrz korekcja zadawania z wej$cia analogowego opisana ponize;j.
11 = DI3U, 4D(RNC) — tak samo jak powyzej dla (DI3U,4D(R)), z wyjatkiem, ze:
* Zmiana zrédta sterowania (EXT1 na EXT2, EXT2 na EXT1, LOC na REM) nie powoduje skopiowania zadawania.
12 = DI3U,4D(NC) — tak samo jak powyzej dla (DI3U,4D(R)), z wyjatkiem, ze:
» Zmiana zrodta sterowania (EXT1 na EXT2, EXT2 na EXT1, LOC na REM) nie powoduje skopiowania zadawania.
13 = DI5U,6D(NC) — tak samo jak powyzej dla (DI5U,6D), z wyjatkiem, ze:
» Zmiana zrodta sterowania (EXT1 na EXT2, EXT2 na EXT1, LOC na REM) nie powoduje skopiowania zadawania.
14 = AI1+AI2 — jako zrodio zadawania definiuje kombinacje sygnatéw wejscia analogowego 1 (A1) i wejscia
analogowego 2 (AI2) - patrz korekcja zadawania z wejscia analogowego opisana ponize;.
15 = AI1*AI2 — definiuje kombinacje sygnatéw wejscia analogowego 1 (Al1) i wejscia analogowego 2 (A12) jako zrédio
zadawania - patrz korekcja zadawania z wejScia analogowego opisana ponize;j.
16 = AI1-AI12 — jako zrédto zadawania definiuje kombinacje sygnatéw wejscia analogowego 1 (A1) i wejscia
analogowego 2 (AI2) - patrz korekcja zadawania z wejscia analogowego opisana ponizej.
17 = AI1/A12 — jako zrodto zadawania definiuje kombinacje sygnatdéw wejscia analogowego 1 (Al1) i wejscia

analogowego 2 (AI2) - patrz korekcja zadawania z wejscia analogowego opisana ponize;.

Opis wszystkich parametréw i sygnatow
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Korekcja zadawania z wejscia analogowego

Do wyliczenia wartos$ci parametréw 9, 10, oraz 14...17 wykorzysta¢ wzory podane w tabeli ponizej.

wart. wyliczane wg. nastepujacego wzoru:

Nastaw (Zadawanie dla wejscia analogowego (Al) jest

C+B |wart. C + (wart. B - 50% wart. zadanej)

C*B wart. C * (wart. B/ 50% wart. zadanej)

C-B (wart.C + 50% wart. zadanej) - wart.B

C/B (wart.C * 50% wart. zadanej) / wart.B

gdzie:
» C = warto$¢ zadawania gtéwnego
( = comm dla wartosci 9, 10 oraz
= Al1 dla wartosci 14...17).
« B = zadawanie korygujace
(= A1 dla wartosci 9, 10 oraz
= AI2 dla wartosci 14...17).
Przyktad:

Na rysunku obok pokazano krzywe zrodta zadawania dla nastaw 40

wartosci 9, 10, oraz 14...17, gdzie:
e C=25%.
* P 4012 SETPOINT MIN = 0.
* P 4013 SETPOINT MAX = 0.
» B zmienia sie wzdtéz osi poziome;j.

wart. = warto$¢ / wartosci

»

1204

100 —//— —————————————

80 - -

60— -

1104

REF1 MIN

Parametr ten ustawia minimum dla zadawania

zewnetrznego 1.

+ Minimalny sygnat wej$cia analogowego (jako %
petnego sygnatu w woltach lub amperach)
odpowiada wartosci parametru
REF1 MIN w Hz / obr/min.

« Parametr 1301 MINIMUM Al1 lub 1304 MINIMUM AI2
ustawia minimalny sygnat wejscia analogowego.

» Parametry te (nastawy minimalne i maksymalne
zadawania i sygnatu wejscia analogowego)
zapewniajg skale oraz regulacje kompensacji dla
zadawania.

1105

REF1 MAX

Parametr ten ustawia maksimum dla zadawania

zewnetrznego 1.

Maksymalny sygnat wejscia analogowego (jako %

petnego sygnatu w woltach lub amperach) odpowiada

wartosci parametru REF1 MAX in Hz / obr/min.

+ Parametr 1302 MAXIMUM Al1 lub 1305 MAXIMUM AI2
ustawia maksymalny sygnat wej$cia analogowego.

A Zadawanie zewnetrzne

P 1105
(MAX)

P 1104 |
(MIN) |

P 1301
lub 1304

Sygn. wejscia
analogowego

P 1302
lub 1305

Zadawanie zewnetrzne
A

P 1104 |
(MIN)

P 1105
(MAX)

Sygn. we;j.

P 1302
lub 1305

P 1301 analogow.

lub 1304

Sygn. = sygnat
wej. = wejscia

Opis wszystkich parametrow i sygnatow
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1106

REF2 SELECT

Parametr ten wybiera zrodto sygnatu dla zadawania zewnetrznego REF2.

0...17 — tak samo jak dla parametru 1103 REF1 SELECT.

19 = PID10OUT — zadawanie jest pobierane z wyjscia PID1 - patrz grupy parametréw 40 oraz 41.

+ Jezeli jest uzywane PFC

19=PID1 REF2 LIMIT (wart graniczne) !
SELECT max (1107, 1108) |, | PFC

(wybor) . i
1..17 MIN (1107, 1108) - :

1107

REF2 MIN
Parametr ten ustawia minimum dla zadawania zewnetrznego 2.

Minimalny sygnat wejscia analogowego ( w woltach lub amperach) odpowiada wartosci parametru REF2 MIN w %.
Parametr 1301 MINIMUM A1 lub 1304 MINIMUM AI2 ustawia minimalny sygnat wej$cia analogowego.

Parametr ten ustawia minimalne zadawanie czestotliwosci.

Wartos$¢ tego parametru jest pewnym procentem:

- maksymalnej czestotliwosci lub predkosci,

- maksymalnego zadawania procesowego,

- znamionowego momentu obrotowego.

1108

REF2 MAX
Parametr ten ustawia maksimum dla zadawania zewnetrznego 2.

Maksymalny sygnat wejscia analogowego ( w woltach lub amperach) odpowiada wartosci parametru REF2 MAX w
Hz.

Parametr 1301 1302 MAXIMUM Al1 lub 1305 MAXIMUM AI2 ustawia maksymalny sygnat wejscia analogowego.
Parametr ten ustawia maksymalne zadawanie czestotliwosci.

Wartos¢ tego parametru jest pewnym procentem:

- maksymalnej czestotliwosci lub predkosci,

- maksymalnego zadawania procesowego,

- znamionowego momentu obrotowego.

Opis wszystkich parametréw i sygnatow
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Grupa 12: Predkosci stale (Constant Speeds)

Ta grupa parametréw definiuje zestaw predkosci statych. Méwiagc ogolnie:

* Mozliwe jest zaprogramowanie dla napedu do 7 predkosci statych w zakresie od

0..

.500 Hz lub 0...30000 obr/min.

»  Wartosci predkosci statych muszg by¢ dodatnie (nie mozna ustawi¢ wartosci
ujemnej jako wartosci zaprogramowanej predkosci statej napedu).

* Woybrane predkosci state sg ignorowane w nastepujacych przypadkach:

Jest aktywne sterowanie momentem obrotowym.
Sterowanie postepuje za zadawaniem procesowym PID.
Naped jest w trybie sterowania lokalnego.

Jest aktywne sterowanie PFC (Pump-Fan Control = sterowanie pompa lub
wentylatorem).

Opis wszystkich parametrow i sygnatow
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Uwaga! Parametr 1208 CONST SPEED 7 spetnia réwniez role tzw. “predkosci bteu”
ktéra moze by¢ aktywowana jezeli nastapi zanik sygnatu sterowania - patrz opis dla
parametru 3001 AI<MIN FUNCTION oraz parametru 3002 PANEL COMM ERROR.

Kod

Opis

1201

CONST SPEED SEL

Parametr ten definiuje wejscia cyfrowe uzywane do wyboru predkosci statych - patrz komentarze ogdlne we
wprowadzeniu.

0 = NOT SEL — wylgczenie funkcji prekosci statych.

1 =DI1 — wybodr Predkosci Statej 1 przy uzyciu wejscia cyfrowego DI1.
« wejscie cyfrowe aktywne = aktywna Predko$¢ Stata 1.

2...6 = DI2...DI6 — wybor Predkosci Statej 1 przy uzyciu wejscia cyfrowego DI2...DI6 - patrz opis powyzej.

7 = DI1,2 — wybor jednej z trzech predkosci statych (1...3) przy uzyciu wejscia cyfrowego DI1 oraz DI2.
» Wykorzystuje sie dwa wejscia cyfrowe jak zdefiniowane w tabeli ponizej (0 = DI nieaktywne, 1 = DI aktywne):

D1 | DI2 Funkcja

0 0 |Nie ustawiono zadnej predkosci statej.
1 0 [Predkos¢ Stata 1 (parametru 1202)
0 1

1 1

Predkos¢ Stata 2 (parametru 1203)
Predkos¢ Stata 3 (parametru 1204)

» Mozliwos$¢ skonfigurowania tzw. “predkosci btedu”, ktéra jest akywowana jezeli nastapi zanik sygnatu sterowania
- patrz opis dla parametru 3001 AI<MIN FUNCTION oraz parametru 3002 PANEL COMM ERROR.
8 = DI2,3 — wybdr jednej z trzech predkosci statych (1...3) przy uzyciu DI2 oraz DI3.
» Kod patrz opis powyzej dla (DI1,2).
9 = DI3,4 — wybor jednej z trzech predkosci statych (1...3) przy uzyciu DI3 oraz DI4.
* Kod patrz opis powyzej dla (DI1,2).
10 = DI4,5 — wybor jednej z trzech predkosci statych (1...3) przy uzyciu DI4 oraz DI5.
* Kod patrz opis powyzej dla (DI1,2).
11 = DI15,6 — wybdr jednej z trzech predkosci statych (1...3) przy uzyciu DI5 oraz DI6.
* Kod patrz opis powyzej dla (DI1,2).
12 = DI1,2,3 — wyb0r jednej z siedmiu predkosci statych (1...7) przy uzyciu DI1, DI2 oraz DI3.
» Wykorzystuje sie trzy wejscia cyfrowe jak zdefiniowane w tabeli ponizej (0O = DI nieaktywne, 1 = DI aktywne):

=)
=

Funkcja

Nie ustawiono zadnej predkosci statej.
Predkos¢ Stata 1 (parametru 1202)
Predkos¢ Stata 2 (parametru 1203)
Predkos¢ Stata 3 (parametru 1204)
Predkos¢ Stata 4 (parametru 1205)

(

(

(

Predkos¢ Stata 5 (parametru 1206)
Predkos¢ Stata 6 (parametru 1207)
Predkos¢ Stata 7 (parametru 1208)

—\—\OO—\—\OOE
N
—\—\—\—\OOOOE
w

= O = O = O = O

Opis wszystkich parametréw i sygnatow
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Kod |Opis

13 = DI3,4,5 — wybdr jednej z siedmiu predkosci statych (1...7) przy uzyciu DI3, DI4 oraz DI5.
+ Kod patrz opis dla (DI1,2,3).
14 = DI4,5,6 — wybor jednej z siedmiu predkosci statych (1...7) przy uzyciu DI5, DI6 oraz DI7.
* Kod patrz opis dla (DI1,2,3).
15...18 = TIMER FUNCTION 1...4 — wybor Prekosci Statej 1 gdy jest aktywna funkcja regulatora czasowego - patrz
grupa parametrow 36, “Funkcje regulatora czasowego”.
-1 = DI1(INV) — wybor Prekosci Statej 1 przy uzyciu wejscia cyfrowego DI1.
* Praca w trybie odwréconym: wejscie cyfrowe aktywne = aktywna Predkos$¢ Stata 1.
-2...- 6 = DI2(INV)...DIB(INV) — wybdr Predkosci Statej 1 przy uzyciu wejscia cyfrowego - patrz opis powyzej.
-7 = DI1,2(INV) — wybor jednej z trzech predkosci statych (1...3) przy uzyciu wejscia cyfrowego DI1 oraz DI2.
* Praca w trybie odwréconym wykorzystuje dwa wejscia cyfrowe, jak zdefiniowano w tabeli ponizej
( 0 = DI aktywne, 1 = DI nieaktywne):

DI1| DI2 Funkcja

1 | 1 |Nie ustawiono zadnej pr. statej.

0 | 1 |Predkosc¢ Stata 1 (parametru 1202)
1 | 0 [Predkos¢ Stata 2 (parametru 1203)
0 | O |Predkosc¢ Stata 3 (parametru 1204)

-8 = DI2,3(INV) — wybor jednej z trzech predkosci statych (1...3) przy uzyciu DI2 oraz DI3.

» Kod patrz opis powyzej dla (DI1,2(INV)).

-9 = DI3,4(INV) — wybor jednej z trzech predkosci statych (1...3) przy uzyciu DI3 oraz DI4.

» Kod patrz opis powyzej dla (DI1,2(INV)).

-10 = DI4,5(INV) — wybor jednej z trzech predkosci statych (1...3) przy uzyciu DI4 oraz DI5.

» Kod patrz opis powyzej dla (DI1,2(INV)).

-11 = DI5,6(INV) — wybdr jednej z trzech predkosci statych (1...3) przy uzyciu DI5 oraz DI6.

Kod patrz opis powyzej dla (DI1,2(INV)).

-12 = DI1,2,3(INV) — wybdr jednej z siedmiu predkosci statych (1...7) przy uzyciu DI1, DI2 oraz DI3.

» Do pracy w trybie odwréconym wykorzystuje sie trzy wejscia cyfrowe jak zdefiniowane w tabeli ponizej
(0 = DI nieaktywne, 1 = DI aktywne):

=
=y

Funkcja
Nie ustawiono zadnej pr. state;.
Predkos¢ Stata 1 (parametru 1202)
Predkos¢ Stata 2 (parametru 1203)
Predkos¢ Stata 3 (parametru 1204)
Predkos¢ Stata 4 (parametru 1205)
)
)
)

Predkos¢ Stata 5 (parametru 1206
Predkos¢ Stata 6 (parametru 1207
Predkos¢ Stata 7 (parametru 1208

o u| o |l o =l o =
o
OO_\_\OO_\_\N
OOOO—\—\—\—\E
(34

-13 = DI3,4,5(INV) — wybdr jednej z siedmiu predkosci statych (1...7) przy uzyciu DI3, DI4 oraz DI5.
» Kod patrz opis dla (DI1,2,3(INV)).

-14 = DI4,5,6(INV) — wybor jednej z siedmiu predkosci statych (1...7) przy uzyciu DI3, DI4 oraz DI5.
» Kod patrz opis dla (D11,2,3(INV)).

1202 [CONST SPEED 1

Parametr ten ustawia wartos¢ dla Predkosci Statej 1.

» Zakres oraz jednostki zalezg od wartosci aparametru 9904 MOTOR CTRL MODE.

» Zakres: 0...30000 obr/min gdy parametr 9904 = 1 (VECTOR: SPEED) lub 2 (VECTOR: TORQ).

+ Zakres: 0...500 Hz gdy parametr 9904 = 3 (SCALAR: SPEED).

1203 [CONST SPEED 2...CONST SPEED 7
Kazdy z tych parametréw ustawia wartos$¢ jednej z prekosci statych - patrz opis powyzej dla parametru CONST SPEED
1.

1208
1209 [TIMED MODE SEL

Parametr ten aktywuje zegar w trybie predkosci statych. Zegar moze by¢ uzyty do aktywacji Predkosci Statej 1 albo
do zmiany pomiedzy dwoma predkosciami statymi do wyboru: Predkos$cig Statg 1 i Predkoscig Statg 2.

Opis wszystkich parametrow i sygnatow
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Grupa 13: Wejscia analogowe (Analog Inputs)

Ta grupa parametréw definiuje wartosci graniczne oraz filtrowanie dla wejs¢
analogowych.

Kod |Opis
1301 |MINIMUM Al1

Parametr ten definiuje warto$¢ minimalna dla wejscia analogowego 1.

» Wartos$¢ jest zdefiniowana jako pewien procent petnego zakresu sygnatu analogowego - patrz przyktad ponizej.

* Minimalny sygnat wejscia analogowego odpowiada wartosci parametru 1104 REF1 MIN lub 1107 REF2 MIN.

» Warto$¢ parametru MINIMUM Al nie moze by¢ wieksza niz warto$¢ parametru MAXIMUM Al.

+ Parametry te (nastawy minimalne i maksymalne zadawania i sygnatu wejscia analogowego) zapewniajg skale oraz
regulacje kompensac;ji dla zadawania.

» Patrz rysunek obok opisu dla parametru 1104.

Przyktad. Aby ustawi¢ wartos¢ minimalng dla wej$cia analogowego wynoszaca 4 mA:

+ Skonfigurowac¢ wejscie analogowe dla sygnatu pragdowego 0...20 mA.

» Wyliczy¢ minimum (4 mA) jako warto$¢ procentowg petnego zakresu sygnatu wejscia analogowego :
(20 mA) =4 mA /20 mA * 100% = 20%

1302 |MAXIMUM Al1
Parametr ten definiuje warto$¢ maksymalng dla wejscia analogowego 1.
+ Wartos$¢ jest zdefiniowana jako pewien procent petnego zakresu sygnatu analogowego.

* Maksymalny sygnat wejscia analogowego odpowiada wartosci parametru 1105 REF1 MAX lub 1108 REF2 MAX.
» Patrz rysunek obok opisu dla parametru 1104.

1303 [FILTER Al o ] L o, 4 S. niefiltrowany
Parametr ten definiuje statg czasowa filtra dla wejscia
analogowego 1 (AI1). ,/
« Filtrowany sygnat osigga poziom 63% skokowej zmiany w 100

podanym okresie czasu.

63+ - - - -1 - \

| S. filtrowany
|
|
|

Na wykresie obok:
S. = Sygnat

——

Stata czasowa

1304 [MINIMUM AI2

Parametr ten definiuje warto$¢ minimalng dla wej$cia analogowego 2.

» Patrz opis powyzej dla parametru MINIMUM Al1.

1305 [MAXIMUM Al2

Parametr ten definiuje warto$¢ maksymalng dla wejscia analogowego 2
+ Patrz opis powyzej dla parametru MAXIMUM Al1.

1306 [FILTER AI2

Parametr ten definiuje statg czasowa filtra dla wejscia
analogowego 2 (AI2).
» Patrz opis powyzej dla parametru FILTER Al1.

Opis wszystkich parametréw i sygnatow
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Grupa 14: Wyjscia przekaznikowe (Relay Outputs)
Ta grupa parametréw definiuje stan, ktéry prowadzi do aktywacji poszczegdlnych
wyj$¢ przekaznikowych.
Kod |Opis
1401 |RELAY OUTPUT 1

Parametr ten definiuje zdarzenie lub stan, przy ktérym nastepuje aktywacja przekaznika 1, co oznacza zarazem

aktywacje wyjscia przekaznikowego 1.

0 = NOT SEL — Przekaznik nie jest uzywany i jest on w stanie beznapieciowym.

1 = READY — Przekaznik jest pod napieciem, kiedy naped jest gotowy do pracy. Wymaga to aby:

Byt podawany sygnat zezwolenia na bieg.

* Nie byto zadnych aktywnych btedw.

* Napiecie zasilania bytlo w dozwolonym zakresie.
* Nie byto aktywne polecenie Stop Awaryjny.

2 = RUN — Przekaznik jest pod napieciem, kiedy naped pracuje.

3 = FAULT (-1) — Przekaznik jest pod napieciem, kiedy naped jest zasilany. Przekaznik przechodzi w stan
beznapigciowy kiedy w napedzie wystapi btad.

4 = FAULT — Przekaznik jest pod napieciem, kiedy w napedzie jest aktywny btad.

5 = ALARM — Przekaznik jest pod napieciem, kiedy w napedzie jest aktywny alarm.

6 = REVERSED — Przekaznik jest pod napigciem, kiedy silnik obraca si¢ w kierunku “do tytu”.

7 = STARTED — Przekaznik jest pod napieciem, kiedy naped odbiera polecenie Start (nawet jezeli nie jest podawany
sygnat zezwolenia na start). Przekaznik przechodzi w stan beznapieciowy, kiedy,naped odbierze polecenie Stop
lub kiedy w napedzie wystapi btad.

8= SUPRV1 OVER — Przekaznik jest pod napieciem, kiedy pierwszy nadzorowany parametr (3201) przekroczy
ustawiong gorng wartosc¢ graniczng (3203).

* Patrz grupa parametréow 32 “Nadzoér” str 107.

9 = SUPRV1 UNDER — Przekaznik jest pod napieciem, kiedy pierwszy nadzorowany parametr (3201) spadnie ponizej
ustawionej dolnej wartos$ci granicznej (3202).

« Patrz grupa parametréw 32 “Nadzor” str. 107.

10 = SUPRV2 OVER — Przekaznik jest pod napieciem, kiedy drugi nadzorowany parametr (3204) przekroczy ustawiong,
gorng wartos¢ graniczng (3206).

» Patrz grupa parametrow 32 “Nadzor” str. 107.

* 11 = SUPRV2 UNDER — metréw 32 “Nadzor” str. 107.

9 = SUPRV2 UNDER — Przekaznik jest pod napieciem, kiedy drugi nadzorowany parametr (3201) spadnie ponizej
ustawionej dolnej wartosci granicznej (3205).

* Patrz grupa parametrow 32 “Nadzér” str 107.

12 = SUPRV3 OVER — Przekaznik jest pod napieciem, kiedy trzeci nadzorowany parametr (3207) przekroczy
ustawiong gérng wartos¢ graniczng (3209).

« Patrz grupa parametréow 32 “Nadzor” str 107.

13 = SUPRV3 UNDER — Przekaznik jest pod napigciem, kiedy trzeci nadzorowany parametr (3207) spadnie ponizej
ustawionej dolnej wartosci granicznej (3208).

* Patrz grupa parametrow 32 “Nadzoér” str 107.

14 = AT SET POINT — Przekaznik jest pod napieciem, kiedy czestotliwosé wyjsciowa jest réwna czestotliwosci zadane;j.

15 = FAULT (RST) — Przekaznik jest pod napieciem, kiedy naped jest w stanie btedu i nastapi jego zresetowanie po
uptywie zaprogramowanego czasu opéznienia auto-resetowania.

* Patrz parametr czasu opdznienia 3103.

16 = FLT/ALARM — Przekaznik jest pod napieciem, kiedy w napedzie wystapi btad lub alarm.

17 = EXT CTRL — Przekaznik jest pod napieciem, kiedy zostanie wybrane sterowanie zewnetrzne (zdalne).

18 = REF 2 SEL — Przekaznik jest pod napieciem, kiedy zostanie wybrane zrédto sterowania zewnetrznego EXT2.

19 = CONST FREQ — Przekaznik jest pod napigciem, kiedy zostanie wybrana predkosc stata.

20 = REF LOSS — Przekaznik jest pod napieciem, kiedy nastapi utrata zadawania lub sygnatu z aktywnego zrédta
sterowania.

21 = OVERCURRENT — Przekaznik jest pod napieciem, kiedy wystgpi alarm lub btagd z powodu przetezenia (zbyt
duzego pradu).

22 = OVERVOLTAGE — Przekaznik jest pod napieciem, kiedy wystapi alarm lub btad z powodu przepiecia.

23 = DRIVE TEMP — Przekaznik jest pod napieciem, kiedy wystapi alarm lub btad z powodu zbyt wysokiej temperatury
napedu.

24 = UNDERVOLTAGE — Przekaznik jest pod napieciem, kiedy wystgpi alarm lub btad z powodu zbyt niskiego napiecia.

25 = AI1 LOSS — Przekaznik jest pod napigciem, kiedy wystapi utrata sygnatu wejscia analogowego Al1.

26 = AI2 LOSS — Przekaznik jest pod napigciem, kiedy wystapi utrata sygnatu wejscia analogowego AI2.

27 = MOTOR TEMP — Przekaznik jest pod napieciem, kiedy wystapi alarm lub btad z powodu zbyt wysokiej temperatury
silnika.

Opis wszystkich parametrow i sygnatow
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Kod |Opis
28 = STALL — Przekaznik jest pod napieciem, kiedy jest aktywny alarm lub btad z powodu utyku.
29 = UNDERLOAD — Przekaznik jest pod napieciem, kiedy wystapi alarm lub btad z powodu zbyt niskiego obcigzenia.
30 = PID SLEEP — Przekaznik jest pod napieciem, kiedy jest aktywna funkcja “uspienia” dla regulatora PID.
31 = PFC — Uzy¢ przekaznika w celu uruchomienia / zatrzymania silnika dla sterowania PFC (patrz grupa parametrow
81 “Sterowanie PFC”).
» Uzywac tej opciji tylko, gdy jest aktywne sterowanie PFC (sterowanie pompag lub wentylatorem).
* Opcja ta moze by¢ aktywowana / dektywowana tylko gdy naped jest zatrzymany.
32 = AUTOCHANGE — Przekaznik jest pod napieciem, kiedy jest wykonywana operacja samoczynnej zmiany dla
sterowania PFC.
» Uzywac tej opciji tylko, gdy jest aktywne sterowanie PFC (sterowanie pompa lub wentylatorem).
+ 33 = FLUX READY — Uzywac tej opcji tylko, gdy jest aktywne sterowanie PFC (sterowanie pompg lub
wentylatorem).
33 = FLUX READY — Przekaznik jest pod napieciem, kiedy magnesowanie silnika zostato zakoriczone i moze on
podawac¢ znamionowy moment obrotowy (silnik osiaggnat znamionowy stan namagnesowania).
34 = USER S2 — Przekaznik jest pod napieciem, kiedy jest aktywny “Zestaw Parametrow Uzytkownika 1”.
35 = comM — Przekaznik jest pod napieciem w zaleznosci od sygnatu wejsciowego podawanego w wyniku
komunikacji poprzez magistrale komunikacyjng FIELDBUS.
* W wyniku komunikacji poprzez magistrale komunikacyjng FIELDBUS do parametru 0134 jest wpisywany kod
binarny w wyniku czego stan przekaznikow 1... 6 jest zgodny z tabelg ponizej:
Par. 0134 | Kod bin. | RO6 | RO5 | RO4 | RO3 | RO2 | RO1
0 000000 0 0 0 0 0 0 Par = parametr
1 000001 0 O[O0 0O 1 bin = binarny
2 000010 0 0 0 0 1 0
3 000011 0 0 0 0 1 1
4 000100 0 0 0 1 0 0
63 111111 1 1 1 1 1 1
* 0 = przekaznik w stanie beznapigciowym, 1 = przekaznik pod napigciem.
36 = coMMm(-1) — Przekaznik jest pod napieciem w zaleznosci od sygnatu wejsciowego podawanego w wyniku
komunikacji poprzez magistrale komunikacyjng FIELDBUS.
* W wyniku komunikacji poprzez magistrale komunikacyjng FIELDBUS do parametru 0134 jest wpisywany kod
binarny w wyniku czego stan przekaznikow 1... 6 jest zgodny z tabelg ponizej:
Par. 0134 | Kod bin. RO6 [RO5 [RO4 |RO3 |[RO2 [RO1
0 000000 1 1 1 1 1 1
1 000001 1 1 1 1 1 0
2 000010 1 1 1 1 0 1
3 000011 1 1 1 1 0 0
4 000100 1 1 1 0 1 1
63 111111 0 0 0 0 0 0
* 0 = przekaznik w stanie beznapigciowym, 1 = przekaznik pod napigciem.
37 = TIMER FUNCTION 1 — Przekaznik jest pod napieciem, kiedy jest aktywna Funkcja Regulatora Czasowego 1 - patrz
grupa parametrow 36 “Funkcje regulatora czasowego”.
38...40 = TIMER FUNCTION 2...4 — Przekaznik jest pod napieciem, kiedy jest aktywna Funkcja Regulatora Czasowego
2...4 - patrz opis powyzej dla parametru TIMER FUNCTION 1.
1402 [RELAY OUTPUT 2
Parametr ten definiuje zdarzenie lub stan, przy ktérym nastepuje aktywacja przekaznika 2, co oznacza zarazem
aktywacje wyjscia przekaznikowego 2.
+ Patrz opis powyzej dla parametru 1401 RELAY OUTPUT 1.
1403 [RELAY OUTPUT 3

Parametr ten definiuje zdarzenie lub stan, przy ktérym nastepuje aktywacja przekaznika 3, co oznacza zarazem
aktywacje wyjscia przekaznikowego 3.

+ Patrz opis powyzej dla parametru 1401 RELAY OUTPUT 1.

Opis wszystkich parametréw i sygnatow
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Kod

Opis

1404

RO 1 ON DELAY

Parametr ten definiuje opdznienie zataczania dla przekaznika 1. Zdarzenie _,—|7

+ Opoznienie to jest ignorowane, kiedy wyjscie przekaznikowe sterowania
1401 jest ustawione dla sterowania PFC. | |

1405

RO 1 OFF DELAY Status I I

Parametr ten definiuje opdznienie roztaczania dla przekaznika 1. przekaznika
» Opdznienie to jest ignorowane, kiedy wyjscie przekaznikowe
1401 jest ustawione dla sterowania PFC..

A
1404 ON DELAY 1405 OFF DELAY

1406

RO 2 ON DELAY

Parametr ten definiuje opdznienie zataczania dla przekaznika 2.
« Patrz opis powyzej dla parametru RO 1 ON DELAY.

1407

RO 2 OFF DELAY

Parametr ten definiuje opdznienie roztaczania dla przekaznika 2.
» Patrz opis powyzej dla parametru RO 1 OFF DELAY.

1408

RO 3 ON DELAY

Parametr ten definiuje opdznienie zatgczania dla przekaznika 3.
« Patrz opis powyzej dla parametru RO 1 ON DELAY.

1409

RO 3 OFF DELAY

Parametr ten definiuje opdznienie roztaczania dla przekaznika 3.
» Patrz opis powyzej dla parametru RO 1 OFF DELAY.

1410

1412

RELAY OUTPUT 4...6

Parametr ten definiuje zdarzenie lub stan przy ktérym nastepuje aktywacja przekaznika 4...6, co oznacza zarazem
aktywacje wyjscia przekaznikowego 4...6.

» Patrz opis powyzej dla parametru 1401 RELAY OUTPUT 1.

1413

RO 4 ON DELAY

Parametr ten definiuje opdznienie zatgczania dla przekaznika 4.
« Patrz opis powyzej dla parametru RO 1 ON DELAY.

1414

RO 4 OFF DELAY

Parametr ten definiuje opdznienie roztaczania dla przekaznika 4.
» Patrz opis powyzej dla parametru RO 1 OFF DELAY.

1415

RO 5 ON DELAY

Parametr ten definiuje opdznienie zatgczania dla przekaznika 5.
« Patrz opis powyzej dla parametru RO 1 ON DELAY.

1416

RO 5 OFF DELAY

Parametr ten definiuje opdznienie roztaczania dla przekaznika 5.
» Patrz opis powyzej dla parametru RO 1 OFF DELAY.

1417

RO 6 ON DELAY

Parametr ten definiuje opdznienie zatgczania dla przekaznika 6.
« Patrz opis powyzej dla parametru RO 1 ON DELAY.

1418

RO 6 OFF DELAY

Parametr ten definiuje opdznienie roztaczania dla przekaznika 63.
» Patrz opis powyzej dla parametru RO 1 OFF DELAY.

Opis wszystkich parametrow i sygnatow
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Grupa 15: Wyjscia analogowe (Analog Outputs)

Wyjscia analogowe sg uzywane do wyprowadzenia wartosci dowolnego parametru z
grupy “Parametry operacyjne” (grupa 01) w postaci sygnatu pradowego. Mozliwe
jest skonfigurowanie minimalnej i maksymalnej wartosci sygnatu pragdowego tego
wyjécia, jak réwniez dopuszczalnej minimalnej i maksymalnej wartosci dla
obserwowanego parametru.

Sygnaty wyjs¢ analogowych napedu mogg byc¢ filtrowane, skalowane oraz/lub
odwrdcone. Jezeli maksymalna wartos¢ sygnatu pradowego wyjscia analogowego
(parametr 1503 lub 1509) jest ustawiona tak, ze jest ona mniejsza niz ustawiona dla
tego sygnatu warto$¢ minimalna (parametr 1502), wtedy sygnat pradowy tego
wyjscia jest odwrotnie proporcjonalny do wartosci obserwowanego parametru.

Kod

Opis

1501

AO1 CONTENT

Parametr ten definiuje zawartos¢ sygnatu wyjscia analogowego AO1.

99 = EXCITE PTC — zapewnia zrédio pragdowe dla czujnika typu PTC. Sygant wyjsciowy = 1.6 mA. Patrz grupa
parametrow 35.

100 = EXCITE PT100 — zapewnia zrodto pradowe dla czujnika typu Pt100. Sygant wyjsciowy = 9.1 mA. Patrz grupa
parametrow 35.

101...145 — sygnat wyjscia odpowiada wartosci parametru z grupy Parametry operacyjne” (grupa 01).

+ Parametr zdefiniowany przez warto$¢ (warto$¢ 102 = parametr 0102).

1502

AO1 CONTENT MIN A Sygnat AO (mA)

Minimum dla zawarto$ci sygnatu wyj$cia analogowego. P1505/t{----—-——-——— —

+ Zawartoscig sygnatu wyjscia analogowego jest warto$é P 1511
parametru wybrana przy pomocy parametru 1501.

* Warto$¢ minimalna odnosi sie do minimalnej wartosci
parametru bedacego zawartoscig sygnatu wyjscia
analogowego, ktéra bedzie przeksztatcona na sygnat wyjscia
analogowego. P 1504 /|

+ Parametry te (parametr stanowigcy zawarto$¢ sygnatu wyjscia P 1510 | IZAWARTOSC AP

analogowego oraz nastawy dla pragdu minimalnego i P 1502 / 1508 : i
maksymalnego) zapewniajq skale oraz regulacje kalibracji dla P 1503/ 1509

s Sygnat AO (mA)

tego wyjscia analogowego - patrz rysunek obok.

»

1503

AO1 CONTENT MAX P 1505/ |

Maksimum dla zawartosci sygnatu wyjscia analogowego. P 1511

« Zawarto$cig sygnatu wyjscia analogowego jest wartosé
parametru wybrana przy pomocy parametru 1501.

+ Wartos¢ maksymalna odnosi sie do maksymalnej warto$ci
parametru bedacego zawartoscig sygnatu wyjscia
analogowego, ktéra bedzie przeksztatcona na sygnat wyjscia P 1504 /|
analogowego. P 1510

1504

MINIMUM AO1 :
Parametr ten ustawia minimalny prad wyjsciowy. P 1503 / 1509 P 1502 /1508

|
| ZAWARTOSC AO
| >

1505

MAXIMUM AO1
Parametr ten ustawia maksymalny prad wyjsciowy.

1506

FILTER AO1

Parametr ten definiuje stalg czasowa filtra dla wyjscia

analogowego AO1.

+ sygnat filtrowany osigaga 63% zmiany skokowej sygnatu w
podanym okresie czasu.

+ Patrz rysunek dla parametru 1303.

1507

AO2 CONTENT

Parametr ten definiuje zawartos¢ sygnatu dla wyjscia cyfrowego A02. Patrz opis powyzej dla parametru AO1
CONTENT.

Opis wszystkich parametréw i sygnatow
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Kod

Opis

1508

AO2 CONTENT MIN

Parametr ten ustawia minimalg warto$¢é parametru stanowigcego zawarto$¢ sygnatu wyjscia analogowego - patrz
opis powyzej dla parametru AO1 CONTENT MIN.

1509

AO2 CONTENT MAX

Parametr ten ustawia maksymalng wartos¢ parametru stanowigcego zawartos¢ sygnatu wyjscia analogowego - patrz
opis powyzej dla parametru AO1 CONTENT MAX.

1510

MINIMUM AO2
Parametr ten ustawia minimalny prad wyjscia analogowego - patrz opis powyzej dla parametru MINIMUM AO1.

1511

MAXIMUM AO2
Parametr ten ustawia maksymalny prad wyjscia analogowego - patrz opis powyzej dla parametru MAXIMUM AO1.

1512

FILTER AO2

Parametr ten definiuje statg czasowa filtra dla wyjscia analogowego A02. Patrz opis powyzej dla parametru
FILTER AO1.

Opis wszystkich parametrow i sygnatow
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Grupa 16: Sterowanie systemem (System Controls)

Ta grupa parametréw definiuje sygnaty blokady, resetowania oraz zezwolenia dla
réznych poziomow systemu sterowania.

Kod |Opis
1601 |RUN ENABLE
Parametr ten wybiera zrédto sygnatu zezwolenia na start.
0 = NOT SEL — sygnat zezwolenia na start nie jest wymagany. Naped moze by¢ uruchomiony bez zewnetrznego
sygnatu zezwolenia na start.
1 = DI1 — jako zrédio sygnatu zezwolenia na start jest zdefiniowane wejscie cyfrowe DI1.
+ Dla zezwolenia na start napedu wejscie cyfrowe musi by¢ aktywowane.
« Jezeli wystgpi spadek napiecia prowadzacy do deaktywac;ji tego wejscia cyfrowego, naped zatrzyma sie po
wybiegu i nie bedzie mozna go uruchomi¢ dopoki sygnat zezwolenia na start nie bedzie podawany ponownie.
2...6 = DI2...DI6 — jako zrodto sygnatu zezwolenia na start jest zdefiniowane wejscie cyfrowe DI2...DI6.
* Patrz opis powyzej dla DI1.
7 = COMM — jako zrodto sygnatu zezwolenia na start jest zdefiniowane Stowo Polecenia podawane poprzez
magistrale komunikacyjng FIELDBUS.
» Sygnat zakazu (blokady) startu jest aktywowany przez Bit 6 Stowa Polecenia 1(parametr 0301).
» Szczegotowe instrukcje patrz “Podrecznik Uzytkownika - magistrala komunikacyjna FIELDBUS”.
-1 = DI1(INV) — jako zrodito sygnatu zezwolenia na start jest zdefiniowane odwrécone wejscie cyfrowe DI1.
* Dla zezwolenia na start napedu wejscie cyfrowe musi by¢ deaktywowane.
« Jezeli to wejscie cyfrowe zostanie aktywowane, naped zatrzyma sie po wybiegu i nie bedzie mozna go uruchomi¢
dopdki sygnat zezwolenia na start nie bedzie podawany ponownie.
-2...-6 = DI2(INV)...DI6(INV) — jako zrodto sygnatu zezwolenia na start jest zdefiniowane odwrécone wejscie cyfrowe
DI2...DI6.
* Patrz opis powyzej dla DI1(INV).
1602 |IPARAMETER LOCK
Parametr ten okresla, czy jest mozliwa zmiana wartosci parametréw z panelu sterowania.
+ Blokada ta nie ogranicza mozliwosci zmiany warto$ci parametréw przez makra aplikacyjne.
+ Blokada ta nie ogranicza mozliwo$ci zmiany wartosci parametréw, ktére sg wpisywane poprzez wejscia magistrali
komunikacyjnej FIELDBUS.
0 = LOCKED — nie jest mozliwa zmiana wartosci parametrow z panelu sterowania.
* Blokada ta moze by¢ zdjeta poprzez wprowadzenie aktualnego kodu dostepu do parametru 1603.
1 = OPEN — jest mozliwa zmiana wartosci parametrow z panelu sterowania.
2 = NOT SAVED — jest mozliwa zmiana wartosci parametréw z panelu sterowania, ale zmienione wartosci parametréw
nie sg przechowywane w pamieci trwatej.
» Aby zmienione warto$ci parametréw byty przechowywane w pamieci trwatej, nalezy zmieni¢ warto$¢ parametru
1607 PARAM SAVE na “1” (SAVE).
1603 [PASS Kod

\Wprowadzenie do tego parametru aktualnego kodu dostepu powoduje zdjecie blokady zmiany warto$ci parametrow.
+ Patrz opis powyzej dla parametru 1602.

» Kod 358 powoduje zdjecie blokady.

» Wartos¢ tego parametru powraca automatycznie do “0” po zdjeciu blokady.

Opis wszystkich parametréw i sygnatow
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Kod

Opis

1604

FAULT RESET SEL

Parametr ten wybiera Zrédio dla sygnatu resetowania btedu. Sygnat ten resetuje naped po jego wylaczeniu przez
odpowiednie zabezpieczenie w wyniku zaistnienia btedu, jezeli przyczyna btedu, ktéry byt powodem wytgczenia
zostata usunieta.
0 = KEYPAD — jako jedyne zrddto sygnatu resetowania btedu jest zdefiniowany panel sterowania.
* Resetowanie btedu jest zawsze mozliwe z panelu sterowania.
1 =DI1 — jako zrodto sygnatu resetowania btedu jest zdefiniowane wejscie cyfrowe DI1.
» Naped zostaje zresetowany w wyniku uaktywnienia wejscia cyfrowego DI1.
2...6 = DI2...DI6 — jako Zrédio sygnatu resetowania btedu jest zdefiniowane wejscie cyfrowe DI2...DI6.
* Patrz opis powyzej dla DI1.
7 = START/STOP — jako zrddto sygnatu resetowania btedu jest zdefiniowane polecenie Stop.
* Nie nalezy uzywac¢ tej opciji kiedy polecenia Start, Stop oraz Kierunek sg podawane poprzez magistrale
komunikacyjng FIELDBUS.
8 = coMM — jako zrodto sygnatu zezwolenia na start jest zdefiniowane Stowo Polecenia podawane poprzez
magistrale komunikacyjng FIELDBUS.
« Sygnat resetowania btedu jest aktywowany przez Bit 4 Stowa Polecenia 1(parametr 0301).
-1 = DI1(INV) — jako zrddto sygnatu resetowania btedu jest zdefiniowane odwrécone wejscie cyfrowe DI1.
» Naped zostaje zresetowany w wyniku deaktywacji wejscia cyfrowego.
-2...-6 = DI2(INV)...DIB(INV) — jako zrédto sygnatu resetowania btedu jest zdefiniowane odwrécone wejscie cyfrowe
DI2...DI6.
+ Patrz opis powyzej DI1(INV).

1605

USER PAR SET CHG

Parametr ten definiuje zrodito sygnatu sterowania dla zmiany zestawu parametréw uzytkownika.

+ Patrz parametr 9902 (APPLIC MACRO).

» Aby zmieni¢ zestaw parametréw uzytkownika naped musi by¢ zatrzymany.

» Podczas zmiany zestawu parametréw uzytkownika nie jest mozliwy start napedu.

Uwaga: Zawsze nalezy zapisa¢ zestaw parametrow uzytkownika po dokonaniu nastawu jakiegokolwiek z
parametrow lub po wykonaniu przebiegu identyfikacyjnego silnika.

» Za kazdym razem, gdy zostanie przywrécone zasilanie napedu lub gdy jest zmieniony parametr 9902 (APPLIC
MACRO), naped faduje ostatnio zapisane nastawy parametrow. Wszystkie niezapisane zmiany warto$ci parametrow
w zestawie w parametréw uzytkownika zostajg w takim przypadku utracone.

Uwaga: Parametr ten (1605) nie wchodzi w sktad zadnego z zestawow parametrow uzytkownika i dla tego jego
wartosc¢ nie zostaje zmieniona jezeli zostanie zmieniony zestaw parametréw uzytkownika.

Uwaga: Do nadzoru wyboru Zestawu Parametréw Uzytkownika 2 mozna uzy¢ wyjscia przekaznikowego.

» Patrz opis powyzej dla parametru 1401.

0 = NOT SEL — jako zrédto sygnatu sterowania dla zmiany zestawu parametréw uzytkownika jest zdefiniowany panel
sterowania (parametr 9902).

1 = DI1 — jako zrédto sygnatu sterowania dla zmiany zestawu parametrow uzytkownika jest zdefiniowane wejscie
cyfrowe DI1.

* Naped taduje Zestaw Parametrow Uzytkownika 1 na opadajacej krzywej sygnatu wejscia cyfrowego.
* Naped taduje Zestaw Parametrow Uzytkownika 2 na wznoszacej krzywej sygnatu wejscia cyfrowego.
» Aby zmieni¢ zestaw parametrow uzytkownika naped musi by¢ zatrzymany.

2...6 = DI2...DI6 — jako zrédto sygnatu sterowania dla zmiany zestawu parametréw uzytkownika jest zdefiniowane
wejscie cyfrowe DI2...DI6.

« Patrz opis powyzej dla DI1.

-1 = DI1(INV) — jako zrédto sygnatu sterowania dla zmiany zestawu parametrow uzytkownika jest zdefiniowane
odwrocone wejscie cyfrowe DI1.

» Naped taduje Zestaw Parametréw Uzytkownika 1 na opadajgcej krzywej sygnatu wejscia cyfrowego.
* Naped taduje Zestaw Parametréw Uzytkownika 2 na wznoszacej krzywej sygnatu wejscia cyfrowego.
» Aby zmieni¢ zestaw parametrow uzytkownika naped musi by¢ zatrzymany.

-2...-6 = DI2(INV)...DIB(INV) — jako zrodto sygnatu sterowania dla zmiany zestawu parametréow uzytkownika jest
zdefiniowane odwrdcone wejscie cyfrowe DI2...DI6.
* Patrz opis powyzej dla DI1(INV).

Opis wszystkich parametrow i sygnatow
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Kod

Opis

1606

LOCAL LOCK

Parametr ten definiuje zrédto sygnatu sterowania dla odblokowania napedu w tryb sterowania lokalnego LOC. Tryb
LOC umozliwia sterowanie napedem z panelu sterowania.
* Kiedy jest aktywna blokada LOCAL LOCK, nie jest mozliwe przetaczenie do trybu sterowania lokalnego LOC z
panelu sterowania.
0 = NOT SEL — wytgczenie blokady. Jest mozliwe przetaczenie do trybu sterowania lokalnego LOC z panelu
sterowania i sterowanie napedu z tego panelu.
1 =DI1 — jako zrodio sygnatu sterowania dla statusu blokady przetaczania do trybu sterowania lokalnego jest
zdefiniowane wejscie cyfrowe DI1.
* Przetaczanie do trybu sterowania lokalnego LOC zostaje zablokowane przez aktywacje wejscia cyfrowego.
* Przetaczanie do trybu sterowania lokalnego LOC zostaje odblokowane przez deaktywacje wejscia cyfrowego.
2...6 = DI2...DI6 — jako zrodto sygnatu sterowania dla statusu blokady przetaczania do trybu sterowania lokalnego jest
zdefiniowane wejscie cyfrowe DI2...DI6.
* Patrz opis powyzej dla DI1.
7 = ON — Blokada zostaje wtaczona. Nie jest mozliwe przetaczenie do trybu sterowania lokalnego LOC z panelu
sterowania i sterowanie napedu z tego panelu.
8 = COMM — jako zrodto sygnatu sterowania dla statusu blokady przetgczania do trybu sterowania lokalnego jest
zdefiniowany Bit 14 Stowa Polecenia 1.
» Stowo Polecenia podawane poprzez magistrale komunikacyjng FIELDBUS (parametr 0301).
-1 = DI1(INV) — jako zrodio sygnatu sterowania dla statusu blokady przetaczania do trybu sterowania lokalnego jest
zdefiniowane odwrdcone wejscie cyfrowe DI1.
* Przetaczanie do trybu sterowania lokalnego LOC zostaje zablokowane przez deaktywacje wejscia cyfrowego.
* Przetaczanie do trybu sterowania lokalnego LOC zostaje odblokowane przez aktywacje wejscia cyfrowego.
-2...-6 = DI2(INV)...DI6(INV) — jako zrodto sygnatu sterowania dla statusu blokady przetaczania do trybu sterowania
lokalnego jest zdefiniowane odwrdcone wejscie cyfrowe DI2...DI6.
* Patrz opis powyzej dla DI1(INV).

1607

PARAM. SAVE

Zapis wszystkich zmodyfikowanych parametréw w pamieci trwatej.

» Parametry zmodyfikowane poprzez magistrale komunikacyjna FIELDBUS nie sg automatycznie zapisywane w
pamieci trwatej. Aby je zapisa¢, konieczne jest uzycie tego parametru.

 Jezeli parametr 1602 PARAMETER LOCK = 2 (NOT SAVED), parametry modyfikowane z panelu sterowania nie sg
automatycznie zapisywane. Aby je zapisa¢, konieczne jest uzycie tego parametru.

+ Jezeli parametr 1602 PARAMETER LOCK = 1 (OPEN), parametry modyfikowane z panelu sterowania sg
automatycznie zapisywane w pamieci trwatej.

0 = DONE — wartosc¢ tego parametru powraca do “0” automatycznie, kiedy wszystkie parametry zostang zapisane.

1 = SAVE — parametry zmodyfikowane zostajg zapisane w pamieci trwatej.

Opis wszystkich parametréw i sygnatow
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Grupa 20: Wartosci graniczne (Limits)
Ta grupa parametréw definiuje minimalne i maksymalne wartosci graniczne, za
jakimi postepuje naped sterujac silnikiem — dla wielkosci takich jak predkosc,
czestotliwos¢, prad, moment obrotowy itd.

Kod |Opis
2001 MINIMUM SPEEP, . ., Predk. | wartoceae parametru 2001 jest < 0
Parametr ten definiuje minimalng dopuszczalng predkos¢ w P 2002
(obr/min).
» Dodatnia lub zerowa warto$¢ predkosci minimalnej definiuje
dwa zakresy predkosci, jeden dodatni i jeden ujemny. Dopuszcz. zakres predk. . Czas
« Ujemna wartos¢ predkosci minimalnej definiuje jeden zakres 0 i
predkosci.
 Patrz rysunek obok. P 2001
Predlartoceae parametru 2001 jest > 0
2002 IMAXIMUM SPEED P 2002
Parametr ten definiuje maksymalng dopuszczalng predkos¢
(w obr/min). J y adop apre Dopuszcz. zakres predk.
P 2001 Czas
Skréty zastosowane na wykresach obok: P 20010 >
Predk. = predkos¢ / predkosci ~ ) n . i«
Dopuszcz. = dopuszczalna opliscez 2ax 85 PIECK
Wart. = warto$¢ -(P 2002)

2003 [MAX CURRENT
Parametr ten definiuje maksymalny prad wyjsciowy w (A) podawany przez naped do silnika.

2005 |OVERVOLT CTRL

Parametr ten wigcza lub wytacza regulator dla przepig¢ na szynach zbiorczych DC

» Szybkie hamowanie dla obcigzen o duzej inercji powoduje, ze napiecie szyn zbiorczych DC wzrasta do poziomu
przepigciowej wartosci granicznej ustawionej dla tych szyn. Aby zapobiec przekroczeniu przez napiecie state tej
wartosci granicznej, regulator przepieciowy automatycznie obniza moment hamujacy przez zwiekszenie
czestotliwosci wyjsciowe;.

0 = DISABLE — wylgczenie regulatora.

1 = ENABLE — wigczenie regulatora.

Ostrzezenie! Jezeli do napedu jest przytaczony rezystor lub czoper hamowania, wartos¢ tego parametru
musi by¢ ustawiona na “0” aby umozliwi¢ prawidtowa prace czopera lub rezystora.

2006 UNDERVOLT CTRL

Parametr ten wigcza lub wytacza regulator dla zbyt niskich napieé na szynach zbiorczych DC. Stewrownik jest

wigczony:

« Kiedy napiecie na szynach zbiorczych DC spadnie z powodu zaniku zasilania sieciowego, regulator dla zbyt
niskich napie¢ zmniejsza predkos¢ silnika aby podtrzymaé napiecie na szynach zbiorczych DC powyzej
ustawionej dolnej wartosci graniczne;j.

» Kiedy predkos¢ silnika spada, inercja obcigzenia silnika spowoduje regeneracje zwrotng do napedu, podtrzymujac
tym samym napiecie szyn zbiorczych DC i zapobiegajac zadziataniu zabezpieczenia dla zbyt niskiego napiecia
szyn zbiorczych DC.

» Regulator dla zbyt niskich napie¢ na szynach zbiorczych DC zwieksza zdolno$¢ systemu o duzej inercji
obcigzenia (np. systemu napedowego wirdwki lub wentylatora) do radzenia sobie z chwilowymi zanikami
zasilania.

0 = DISABLE — wylgczenie regulatora.

1 = ENABLE — wigczenie regulatora bez maksymalnego limitu czasowego dla jego dziatania.

Opis wszystkich parametrow i sygnatow
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Kod |Opis
2007 MINIMUM FREQ . Czestotl.| wart. parametru 2007 jest < 0
Parametr ten definiuje minimalng warto$¢ graniczng dla P 2008
czestotliwosci wyjsciowej napedu.
» Dodatnia lub zerowa warto$¢ minimalnej czestotliwosci
wyjsciowej napedu definiuje dwa zakresy czestotliwosci, jeden 0
dodatni i jeden ujemny.
* Ujemna warto$¢ minimalnej czestotliwosci wyjsciowej napedu
definiuje jeden zakres czestotliwosci. P 2007
* Patrz rysunek obok.
Uwaga! Nalezy ustawiaé MINIMUM FREQ < MAXIMUM FREQ.
2008 [MAXIMUM FREQ Czestotl.| Wart. parametru 2007 jest >0
Parametr ten definiuje maksymalng warto$¢ graniczng dla P 2008
czestotliwosci wyjsciowej napedu.
Skréty zastosowane na wykresach obok: P 2006
Czestotl. = czestotliwos¢ / czestotliwosci -(P 2007)
Dopuszcz. = dopuszczalna
Wart. = warto$é
-(P 2008)
2013 [MIN TORQUE SEL

Parametr ten definiuje zrédto sygnatu sterowania dla wyboru pomiedzy dwoma minimalnymi warto$ciami

granicznymi momentu obrotowego (2015 MIN TORQUE 1 oraz 2016 MIN TORQUE 2).

0 = MIN TORQUE 1 — wybor parametru 2015 MIN TORQUE 1 jako uzywanej minimalnej wartosci graniczne;.

1 =DI1 — jako zrodto sygnatu sterowania dla wyboru uzywanej minimalnej wartosci granicznej zdefiniowano wejscie
cyfrowe DI1.
+ Aktywacja wejscia cyfrowego wybiera warto$¢ MIN TORQUE 2.
» Deaktywacja wejscia cyfrowego wybiera warto$¢ MIN TORQUE 1.

2...6 = DI2...DI6 — jako zrodto sygnatu sterowania dla wyboru uzywanej minimalnej wartosci granicznej zdefiniowano
wejscie cyfrowe DI2...DI6.
* Patrz opis powyzej dla DI1.

7 = COMM — jako zrodto sygnatu sterowania dla wyboru uzywanej minimalnej wartosci granicznej jest zdefiniowany
Bit 15 Stowa Polecenia 1.
+ Stowo Polecenia podawane poprzez magistrale komunikacyjng FIELDBUS (parametr 0301).

-1 = DI1(INV) — jako zrodto sygnatu sterowania dla wyboru uzywanej minimalnej warto$ci granicznej jest zdefiniowane
odwrocone wejscie cyfrowe DI1.
» Aktywacja wejscia cyfrowego wybiera wartos¢ MIN TORQUE 1.
» Deaktywacja wejscia cyfrowego wybiera warto$¢ MIN TORQUE 2.

-2...-6 = DI2(INV)...DIB(INV) — jako zrédio sygnatu sterowania dla wyboru uzywanej minimalnej wartosci granicznej jest
zdefiniowane odwrécone wejscie cyfrowe DI2...DI6.

« Patrz opis powyzej dla DI1(INV).

Opis wszystkich parametréw i sygnatow
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Kod |Opis
2014 [MAX TORQUE SEL

Parametr ten definiuje zrodito sygnatu sterowania dla wyboru pomigdzy dwoma maksymalnymi warto$ciami
granicznymi momentu obrotowego 2017 MAX TORQUE 1 oraz 2018 MAX TORQUE 2.
0 = MAX TORQUE 1 — wybor parametru 2017 MAX TORQUE 1 jako uzywanej maksymalnej wartosci graniczne;.
1 = DI1 — jako zrédto sygnatu sterowania dla wyboru uzywanej maksymalnej wartosci granicznej zdefiniowano
wejscie cyfrowe DI1.
» Aktywacja wejscia cyfrowego wybiera warto$¢ MAX TORQUE 2.
» Deaktywacja wejscia cyfrowego wybiera warto$¢ MAX TORQUE 1.
2...6 = DI2...DI6 — jako zrodto sygnatu sterowania dla wyboru uzywanej maksymalnej wartosci granicznej
zdefiniowano wejscie cyfrowe DI2...DIB.
« Patrz opis powyzej dla DI1.
7 = coMM — jako zrédio sygnatu sterowania dla wyboru uzywanej maksymalnej wartosci granicznej jest zdefiniowany
Bit 15 Stowa Polecenia 1.
» Stowo Polecenia podawane poprzez magistrale komunikacyjng FIELDBUS (parametr 0301).
-1 = DI1(INV) — jako zrodto sygnatu sterowania dla wyboru uzywanej maksymalnej wartosci graniczne;j jest
zdefiniowane odwrécone wejscie cyfrowe DI1.
« Aktywacja wejscia cyfrowego wybiera warto§¢ MAX TORQUE 1.
» Deaktywacja wejscia cyfrowego wybiera wartos¢ MAX TORQUE 2.
-2...-6 = DI2(INV)...DI6(INV) — jako zrédio sygnatu sterowania dla wyboru uzywanej maksymalnej wartosci granicznej
jest zdefiniowane odwrécone wejscie cyfrowe DI2...DI6.
+ Patrz opis powyzej dla DI1(INV).
2015 [MIN TORQUE 1
Parametr ten ustawia pierwsza minimalng warto$¢ graniczng dla momentu obrotowego (w %) - warto$¢ ta stanowi
pewien procent znamionowego momentu obrotowego silnika.
2016 [MIN TORQUE 2
Parametr ten ustawia drugg minimalng warto$¢ graniczng dla momentu obrotowego (w %) - wartos$¢ ta stanowi
pewien procent znamionowego momentu obrotowego silnika.
2017 [MAX TORQUE 1
Parametr ten ustawia pierwsza maksymalng warto$¢ graniczng dla momentu obrotowego (w %) - warto$¢ ta stanowi
pewien procent znamionowego momentu obrotowego silnika.
2018 [MAX TORQUE 2

SetParametr ten ustawia drugg maksymalng warto$¢ graniczng dla momentu obrotowego (w %) - warto$¢ ta stanowi
pewien procent znamionowego momentu obrotowego silnika.

Opis wszystkich parametrow i sygnatow
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Grupa 21: Start/Stop

Ta grupa parametréw definiuje w jaki sposob naped startuje i zatrzymuje sie. Dla
napedu ACS550 jest dostepnych kilka roznych trybow startu i zatrzymania.

Kod |Opis
2101 |START FUNCTION

Przy pomocy tego parametru dokonuje sie wyboru metody startu napedu.
1 = AUTO — wybor trybu startu automatycznego.

* Tryby sterowania wektorowego: optymalna metoda startu napedu w wiekszosci przypadkéw. Funkcja startu
“w biegu” jezeli silnik juz wiruje oraz start przy predkosci zerowe;.

* Tryb SCALAR: SPEED: natychmiastowy start od czestotliwosci zerowe;j.

2 = DC MAGN — wybor trybu startu z magnesowaniem DC.

Uwaga! Tryb ten nie moze by¢ stosowany do startu z juz wirujgcym silnikiem.

Uwaga! Naped startuje, gdy uptynie ustawiony czas magnesowania wstepnego (parametr 2103), nawet jezeli
magnesowanie silnika nie zostato zakonczone.

* Tryby sterowania wektorowego: magnesowanie silnika pradem DC przez czas magnesowania okreslony przez
parametr 2103 DC MAGN TIME wykorzystujacy prad staty (DC). Powr6t do normalnego trybu sterowania nastepuje
doktadnie po uptywie ustawionego czasu magnesowania. Wybor tego trybu gwarantuje najwyzszy mozliwy
moment rozruchowy.

* Tryb SCALAR: SPEED: magnesowanie silnika prgdem DC przez czas magnesowania okreslony przez parametr
2103 bc MAGN TIME do normalnego trybu sterowania nastepuje doktadnie po uptywie ustawionego czasu
magnesowania.

3 = SCALAR FLYSTART — Wybor startu “w biegu”.

* Tryby sterowania wektorowego: nie stosuje sie.

* Tryb predkosci skalarnej (SCALAR: SPEED): Naped automatycznie dokona wyboru czestotliwosci wyjsciowej
wiadciwej dla startu z wirujacym silnikiem. Tryb ten jest uzyteczny jezeli w momencie startu napedu silnik juz
wiruje i naped wystartuje gtadko przy biezacej czestotliwosci.

4 = TORQ BOOST — wybdr trybu automatycznego wzmocnienia momentu obrotowego (tylko tryb SCALAR: SPEED).

* Tryb ten moze by¢ konieczny dla napedéw z wysokm momentem startowym.

» Wzmocnienie momentu obrotowego ma miejsce tylko przy starcie, konczac sie w momencie, gdy czestotliwosé
wyjsciowa przekroczy 20 Hz lub gdy jest ona réwna wartosci zadanej czestotliwosci.

* Na poczatku silnik jest magnesowany pradem DC w czasie ustawionym parametrem 2103 DC MAGN TIME.

* Patrz parametr 2110 TORQ BOOST CURR.

5 = FLYSTART + TORQ BOOST — wyb0r jednoczesnie startu “w biegu” oraz trybu wzmocnienia momentu obrotowego

(tylko tryb SCALAR: SPEED).

* Najpierw jest wykonywana procedura startu “w biegu” i silnik jest magnesowany. Nastepnie, jezeli predkos¢
okaze sie zerowa, wykonywana jest procedura wzmocnienia momentu obrotowego.

2102 [STOP FUNCTION

Przy pomocy tego parametru dokonuje sie wyboru metody zatrzymania napedu.
1 = COAST — wybdr metody zatrzymania poprzez odciecie zasilania silnika. Silnik zatrzymuje sie po wybiegu.
2 = RAMP — wybor metody zatrzymania poprzez uzycie krzywej zwalniania.
+ Stromos¢ krzywej zwalniania jest zdefiniowana przez parametr 2203 DECELER TIME 1 lub 2206 DECELER TIME 2 (w
zaleznosci od tego, ktory z nich jest aktywny).

2103 |DC MAGN TIME

Parametr ten definiuje czas magnesowania wstepnego dla trybu startu z magnesowaniem DC.

» Uzy¢ parametru 2101 aby wybra¢ tryb startu.

» Po podaniu polecenia Start, naped wstepnie magnesuije silnik przez czas zdefiniowany tym parametrem a
nastepnie nastepuje start silnika.

* Nalezy ustawi¢ czas wstepnego magnesowania wystarczajacy do petnego namagnesowania silnika. Ustawienie
zbyt diugiego czasu magnesowania wstepnego powoduje nadmierne nagrzewanie sie silnika.

2104 DC CURR CTL

Przy pomocy tego parametru dokonuje sie wyboru czy do hamowania silnika jest uzywany prad DC.
0 = NOT SEL — wylacza funkcje hamowania pradem DC.
2 = DC BRAKING — wigcza funkcje hamowania poprzez “wstrzykiwanie” pradu DC po zakonczeniu modulaciji.
+ Jezeli parametr 2102 STOP FUNCTION jest “1” (COAST), procedura hamowania rozpoczyna sie, gdy przestaje by¢
podawane polecenie Start.
+ Jezeli parametr 2102 STOP FUNCTION jest “2” (RAMP), procedura hamowania rozpoczyna sie po przeprowadzeniu
zwalniania wedtug ustawionej krzywej zwalniania.

Opis wszystkich parametréw i sygnatow
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Kod

Opis

2106

DC CURR REF

Parametr ten definiuje zadawanie pradu sterowania DC jako pewien procent wartosci parametru 9906 (MOTOR NOM
CURR).

2107

DC BRAKE TIME

Parametr ten definiuje czas hamowania przez “wstrzykiwanie” pradu DC po ustaniu modulaciji, jezeli warto$¢
parametru 2104 (DC BRAKING) wynosi “2”.

2108

START INHIBIT

Parametr ten wigcza lub wytgcza funkcje wstrzymywania wykonania polecenia Start. Funkcja wstrzymywania
wykonania polecenia Start ignoruje oczekujace na wykonanie polecenie Start (i wymaga nowego polecenia Start aby
uruchomi¢ naped) w nastepujacych sytuacjach:

« Jest resetowany btad.

» Nastepuje aktywacja sygnatu zezwolenia na bieg (parametr 1601), gdy jest aktywne polecenie Start.

* Ma miejsce zmiana trybu sterowania z lokalnego na zdalne.

* Ma miejsce zmiana trybu sterowania ze zdalnego na lokalne.

* Ma miejsce przetaczenie zrodta sterowania z EXT1 na EXT2.

» Ma miejsce przetgczenie zrodta sterowania z EXT1 na EXT1.
0 = OFF — funkcja wstrzymywania wykonania polecenia Start wytaczona.
1 = oN — funkcja wstrzymywania wykonania polecenia Start wigczona.

2109

EM STOP SEL

Parametr ten steruje funkcjg zatrzymania awaryjnego. Kiedy funkcja ta jest aktywowana to:

» Polecenie zatrzymania awaryjnego zwalnia bieg silnika wykorzystujac krzywa zwalniania dla zatrzymania
awaryjnego (parametr 2208 EM DEC TIME).

» Zanim naped bedzie mégt by¢ ponownie uruchomiony po zatrzymaniu awaryjnym, konieczne jest podanie
zewnetrznego polecenia Stop oraz ustanie podawania (deaktywacje) polecenia zatrzymania awaryjnego.

0 = NOT SEL — wylgcza funkcje zatrzymania awaryjnego poprzez wejscia cyfrowe.

1 = DI1 — jako zrédto sygnatu sterowania dla polecenia zatrzymania awaryjnego zdefiniowano wejscie cyfrowe DI1.
 Aktywacja wejscia cyfrowego powoduje podanie polecenia zatrzymania awaryjnego.
» Deaktywacja wejscia cyfrowego powoduje ustanie podawania polecenia zatrzymania awaryjnego.

2...6 = DI2...DI6 — jako zrédio sygnatu sterowania dla polecenia zatrzymania awaryjnego zdefiniowano wejscie

cyfrowe DI2...DI6.
* Patrz opis powyzej dla DI1.

-1 = DI1(INV) — jako zrédto sygnatu sterowania dla polecenia zatrzymania awaryjnego zdefiniowano odwrécone
wejscie cyfrowe DI1..
» Deaktywacja wejscia cyfrowego powoduje podanie polecenia zatrzymania awaryjnego.
» Aktywacja wejscia cyfrowego powoduje ustanie podawania polecenia zatrzymania awaryjnego.

-2...-6 = DI2(INV)...DIB(INV) — jako zrodto sygnatu sterowania dla polecenia zatrzymania awaryjnego zdefiniowano
odwrdcone wejscie cyfrowe DI2...DI6.
« Patrz opis powyzej dla DI1(INV).

2110

TORQ BOOST CURR

Parametr ten ustawia maksymalny prad jaki moze by¢ podawany podczas procedury wzmacniania momentu
obrotowego.

» Patrz opis dla parametru 2101 START FUNCTION.

Opis wszystkich parametrow i sygnatow
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Grupa 22: Rozpedzanie/Zwalnianie (Accel/Decel)

Ta grupa parametréw definiuje krzywe, wedtug ktérych odbywa sie rozpedzanie i
zwalnianie. Krzywe te definiuje sie jako pare, sktadajaca sie z krzywej rozpedzania
oraz z krzywej zwalniania. Mozliwe jest zdefiniowanie dwu takich par krzywych;
wybér jednej z tych dwu par jako aktywnej pary krzywych jest realizowany przy
pomocy wejscia cyfrowego.

Kod |Opis
2201 |ACC/DEC 1/2 SEL
Przy pomocy tego parametru dokonuje sie wyboru aktywnej pary krzywych rozpedzania / zwalniania.
+ Krzywe te sg zdefiniowane parami, jedna dla rozpedzania i jedna dla zwalniania.
+ Definicja parametrow krzywych rozpedzania/zwalniania patrz ponizej.
0 = NOT SEL — wytaczenie wyboru, jest wykorzystywana pierwsza para krzywych rozpedzania/zwalniania.
1 =DI1 — jako zrédio sygnatu wyboru aktywnej pary krzywych rozpedzania / zwalniania jest zdefiniowane wejscie
cyfrowe DI1.
» Aktywacja wejscia cyfrowego wybiera pare krzywych 2.
» Deaktywacja wejscia cyfrowego wybiera pare krzywych 1.
2...6 = DI2...DI6 — jako zrédio sygnatu wyboru aktywnej pary krzywych rozpedzania / zwalniania jest zdefiniowane
wejscie cyfrowe DI2...DI6.
* Patrz opis powyzej dla DI1.
-1 = DI1(INV) — jako zrodio sygnatu wyboru aktywnej pary krzywych rozpedzania / zwalniania jest zdefiniowane
odwrécone wejscie cyfrowe DI1.
» Deaktywacja wejscia cyfrowego wybiera pare krzywych 2.
» Aktywacja wejscia cyfrowego wybiera pare krzywych 1.
-2...-6 = DI2(INV)...DIB(INV) — jako zrodto sygnatu wyboru aktywnej pary krzywych rozpedzania / zwalniania jest
zdefiniowane odwrdcone wejscie cyfrowe DI2...DI6.
* Patrz opis powyzej dla DI1(INV).
2202 |ACCELER TIME 1 A
. . L . MAX ¥ iniowy
Parametr ten ustawia czas rozpedzania od zera do czestotliwosci maksymalnej dla FREQ | .
pary krzywych 1 - patrz (A) na rysunku obok.
» Faktyczny czas rozpedzania zalezy réwniez od wartosci parametru 2204 RAMP \
SHAPE. \
+ Patrz opis powyzej dla 2008 MAXIMUM FREQUENCY. —>‘<— B (=0)
2203 DECELER TIME 1 | T
Parametr ten ustawia czas zwalniania od czestotliwosci maksymalnej do zera dla ‘ o
pary krzywych 1. \
» Faktyczny czas zwalniania zalezy réwniez od wartosci parametru 2204 RAMP MAX ~ AKrzywa §
SHAPE. FREQ L =
» Patrz opis powyzej dla 2008 MAXIMUM FREQUENCY. | |
2204 RAMP SHAPE 1 |
Parametr ten okresla ksztalt krzywej przyspieszania/zwalniania dla pary
krzywych 1 - patrz (B) na rysunku obok. _ —»I B |<_
» Krzywa jest zdefiniowana jako liniowa, chyba ze przy pomocy tego parametru | L »T
jest podany dodatkowy czas jaki jest potrzebny dla osiggniecia czestotliwosci - A >
. - . o 7 |
maksymglnej. Im' q{uzszyjest ten czas, .tym przejscie na koncach zbop;a . A = 2202 ACCELERATION TIME
narastania / zmniejszania czestotliwosci jest tagodniejsze - krzywa z liniowej B = 2204
staje sie krzywa typu S. B RAMP SHAPE
» Reguta praktyczna: prawidtowy stosunek pomiedzy czasem ksztattu krzywej (B)
a czasem rozpedzania (A) wynosi 1/5.
0.0 = LINEAR — para krzywych rozpedzania / zwalniania 1 ma ksztatt liniowy.
0.1...1000.0 = S-CURVE — para krzywych rozpedzania / zwalniania 1 ma ksztatt
typu S.
2205 |ACCELER TIME 2
Parametr ten ustawia czas rozpedzania (w sekundach) od zera do czestotliwo$ci maksymalnej dla pary krzywych 2.
Patrz opis dla 2002 ACCELER TIME 1.
2206 DECELER TIME 2

Parametr ten ustawia czas zwalniania (w sekundach) od czestotliwosci maksymalnej do zera dla pary krzywych 2.

Patrz opis dla 2003 DECELER TIME 1.

Opis wszystkich parametréw i sygnatow
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Kod

Opis

2207

RAMP SHAPE 2

Parametr ten ustawia ksztatt krzywych rozpedzania / zwalniania dla pary krzywych 2. Patrz opis dla
2004 RAMP SHAPE 1.

2208

EM DEC TIME

Parametr ten ustawia czas zwalniania (w sekundach) od czestotliwosci maksymalnej do zera dla krzywej
zatrzymania awaryjnego.

» Patrz opis dla parametru 2109 EM STOP SEL.

» Krzywa ta jest liniowa.

2209

RAMP INPUT 0

Parametr ten definiuje zrédio sygnatu sterowania wymuszajacego wartos¢ “0” dla sygnatu wyjsciowego generatora

funkcji krzywej rozpedzania / zwalniania.

0 = NOT SEL —

1 = DI1 — jako zrodto sygnatu sterowania wymuszajacego wartos¢ “0” dla sygnatu wyjsciowego generatora funkgc;ji
krzywej rozpedzania/zwalniania jest zdefiniowane wejscie cyfrowe DI1.

» Aktywacja wejscia cyfrowego wymusza warto$¢ “0” dla sygnatu wyjsciowego generatora funkcji krzywej
rozpedzania/zwalniania. Sygnat wyjsciowy bedzie narastat do zera zgodnie z aktywnym czasem krzywej po czym
pozostanie na poziomie “0”.

» Deaktywacja wejscia cyfrowego: krzywa rozpedzania/zwalniania powraca do normalnej procedury.

2...6 = DI2...DI6 — jako zrédio sygnatu sterowania wymuszajacego wartos¢ “0” dla sygnatu wyjsciowego generatora
funkcji krzywej rozpedzania/zwalniania jest zdefiniowane wejscie cyfrowe DI2...DI6.

* Patrz opis powyzej dla DI1 powyze;.

-1 = DI1(INV) — jako zrédto sygnatu sterowania wymuszajgcego wartos¢ “0” dla sygnatu wyjsciowego generatora
funkcji krzywej rozpedzania/zwalniania jest zdefiniowane odwrécone wejscie cyfrowe DI1.

» Aktywacja wejscia cyfrowego: krzywa rozpedzania/zwalniania powraca do normalnej procedury.

-2...-6 = DI2(INV)...DIB(INV) — jako zrédto sygnatu sterowania wymuszajacego wartos¢ “0” dla sygnatu wyjsciowego
generatora funkcji krzywej rozpedzania/zwalniania jest zdefiniowane odwrécone wejscie cyfrowe
DI2(INV)...DIB(INV).

« Patrz opis powyzej dla DI1(INV).

Opis wszystkich parametrow i sygnatow
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Grupa 23: Sterowanie predkoscia (Speed Control)

Ta grupa parametréw definiuje zmienne uzywane do sterowania predkoscia.

Kod

Opis

2301

PROP GAIN

Parametr ten ustawia przyrost wzgledny dla

regulatora predkosci.

« Ustawienie zbyt duzej wartosci moze % 4
prowadzi¢ do wystgpienia oscylacji Wartos$¢ btedu
prekosci. .'

. Na. rygunku obok pokazano sygnai . \I S. wyjsciowy Sterowany
wyjéciowy regulatora predkosci dla btedu S. wyjsciow. _ .
ciaglego regulatora = | e= Wart;?s dcu
(wartosci btedu pozostaje stata). Kp*e | ¢

Uwaga! Aby automatycznie ustawi¢ przyrost 1 t
proporcjonalny mozna uzy¢ parametru S. wyjsciow. = sygnat wyj$ciowy v
2305, AUTOTUNE RUN. sterow. = sterowania

Przyrost = K, = 1
T,=Czas ca?kowania= 0
Tp= Czas rdézniczkow. = 0

2302

INTEGRATION TIME o A S. wyjsciowy sterow.

Parametr ten ustawia czas catkowania dla
regulatora predkosci. \
+ Czas catkowania definiuje wspotczynnik z
jakim zmienia sig sygnat wyjéciowy regulatora K, * e
dla statej wartosci btedu.
* regulatory o krétszym czasie catkowania
szybciej korygujq btedy ciagte.
» Jezeli czas catkowania jest zbyt krotki,
sterowanie staje sie niestabilne. Kp*e
* Na rysunku obok pokazano sygnat wyjsciowy
regulatora predkosci dla btedu ciagtego
(wartos$¢ btedu pozostaje stata). -
Uwaga! Aby automatycznie ustawi¢ przyrost T

proporcjonalny mozna uzy¢ parametr 2305, L L ]
AUTOTUNE RUN. rézniczk. = rézniczkowania

Przyrost = K, = 1
T, = Czas catkowania> 0
Tp= Czas rézniczk. =0

e = Wartos¢
btedu

v
—_

2303

DERIVATION TIME

Parametr ten ustawia czas roézniczkowania dla regulatora predkosci.

* Rézniczkowanie powoduje, ze sterowanie jest bardziej wrazliwe na zmiany wartosci btedu.

» Im dtuzszy czas rézniczkowania tym bardziej jest wzmacniany sygnat wyjsciowy regulatora predkosci przy
zmianach wartosci btedu.

« Jezeli czas rozniczkowania regulatora jest ustawiony na zero, regulator taki dziata wtedy jak regulator PI; w innym
przydpadku dziata on jak regulator PID.

Na rysunku ponizej pokazano sygnat wyjsciowy regulatora predkosci dla btedu ciggtego (wartosé¢ btedu pozostaje

stata).

% A
S. wyjsciowy regulatora
K, * T, he
* D * —_—
P Ts Kp *e ,
e Warto$é btedu
s g
- - - £ _ _

Przyrost = K, =1 I
T, = Czas catkowania > 0 Kp*e [ e = Wartos¢
Tp= Czas rézniczkowania > 0 | btedu
Ts= okres probkowania = 2 ms | t
Ae = Zmiana wartosci btedu pomiedzy dwoma S >
kolejnymi prébkowaniami T

Opis wszystkich parametréw i sygnatow
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Kod |Opis
2304 |JACC COMPENSATION
Parametr ten ustawia czas rézniczkowania dla kompensacji rozpedzania.
» Dodajac pochodng zadawania do sygnatu wyjsciowego regulatora predkosci kompensuje sie wptyw inercji
podczas rozpedzania.
« Parametr 2303 DERIVATION TIME definiuje zasade stosowang dla rézniczkowania.
» Reguta praktyczna: nalezy ustawi¢ warto$¢ tego parametru pomiedzy 50% a 100% wartosci sumy mechanicznych
statych czasowych dla silnika oraz dla maszyny napedzanej przez silnik.
» Na rysunku ponizej pokazano rézne odpowiedzi w postaci predkosci, kiedy obcigzenie o duzej inerciji jest
rozpedzane wedtug krzywej rozpedzania.
Bez kompensacji rozpedzania Z kompensacja rozpedzania
A A
% %
- — - S. zadawania predkosci
—— S. predkosci biezacej
t t
2305 |AUTOTUNE RUN
Parametr ten wigcza lub wytgcza funkcje automatycznego dostrajania regulatora predkosci.
0 = oFF- funkcja automatycznego dostrajania jest wytagczona (jednak sg wykorzystywane nastawy parametréw z
wczesniejszej procedury automatycznego dostrajania regulatora).
1 = ON — funkcja automatycznego dostrajania jest wigczona i zostaje rozpoczeta. Parametr ten automatycznie wraca
do wartos$ci OFF po zakonczeniu procedury automatycznego dostrajania.
Procedura automatycznego dostrajania:
Uwaga! Musi by¢ sprzezone obcigzenie silnika.
« Bieg silnika z prekoscig statg wynoszaca 20 do 40% jego predkosci znamionowe;j.
* Zmiana parametru automatycznego dostrajania 2305 na ON.
Naped:
* Rozpedza silnik do odpowiedniej predkosci.
» Wylicza wartosci przyrostu proporcjonalnego oraz czasu catkowania dla regulatora predkosci.
+ Dokonuje zmiany wartosci parametrow 2301 oraz 2302 do odpowiednich wartosci
* Resetuje wartos$¢ parametru 2305 do OFF.

Opis wszystkich parametrow i sygnatow
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Grupa 24: Sterowanie momentem obrotowym (Torque Control)

Ta grupa parametréw definiuje zmienne uzywane do sterowania momentem
obrotowym.

Kod

Opis

2401

TORQ RAMP UP

Parametr ten definiuje czas narastania dla zadawania momentu obrotowego, tj. minimalny czas aby zadany moment
obrotowy wzrdst od zera do wartosci rownej znamionowemu momentowi obrotowemu.

2402

TORQ RAMP DOWN

Parametr ten definiuje czas zmniejszania dla zadawania momentu obrotowego, tj. minimalny czas aby zadany
moment obrotowy zmniejszyt sie od wartosci réwnej znamionowemu momentowi obrotowemu do zera.

Opis wszystkich parametréw i sygnatow
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Grupa 25: Predkosci krytyczne (Critical Speeds)

Ta grupa parametréw definiuje do trzech wartosci predkosci krytycznych lub
zakresow predkosci krytycznych, ktérych naped powinien unika¢ ze wzgledu np. na
wystepowanie w uktadzie rezonansu mechanicznego dla pewnych warto$ci
predkosci.

Kod |Opis

2501 |CRIT SPEED SEL foutput = CZestotliwo$¢ wyjéciowa
Parametr ten wiacza lub wytgcza funkcje predkosci krytycznych. A
Funkcja predkosci krytycznych powoduje, ze naped unika
pewnych okreslonych zakreséw predkosci. 52 | _ _______
0 = OFF — funkcja predkosci krytycznych jest wytgczona. 46
1 = ON - funkcja predkosci krytycznych jest wigczona. Lo
Przyktad: Aby unikaé predkosci, przy ktérych w systemie 23 | : :
wentylatora wystepujg niebezpieczne drgania nalezy: 18 L
o
| |

» Okresli¢ zakresy niebezpiecznych predkosci. Zatézmy ze 1772
zakresy takie to : 18...23 Hz oraz 46...52 Hz. b
Ustawi¢ warto$¢ parametru 2501 CRIT SPEED SEL = 1. — , > foer (Hz
Ustawi¢ warto$¢ parametru 2502 CRIT SPEED 1 LO = 18 Hz. ML f1H 2L f2H CZQSOtﬁWOéé
Ustawi¢ warto$¢ parametru 2503 CRIT SPEED 1 HI = 23 Hz. 18 23 46 52 zadana
Ustawi¢ warto$¢ parametru 2504 CRIT SPEED 2 LO = 46 Hz.

Ustawi¢ warto$¢ parametru 2505 CRIT SPEED 2 HI = 52 Hz.

2502 |CRIT SPEED 1 LO

Parametr ten ustawia minimalng warto$¢ graniczng dla zakresu predkosci krytycznych 1.

* Wartos¢ ta musi by¢ mniejsza lub rowna wartosci parametru 2503 CRIT SPEED 1 Hl.

» Jednostkami dla tego paramatru sg obr/min, chyba ze parametr 9904 MOTOR CTRL MODE = 3 (SCALAR: SPEED),
wtedy jednostkami sg Hz.

2503 |CRIT SPEED 1 HI

Parametr ten ustawia maksymalng wartos¢ graniczng dla zakresu predkosci krytycznych 1.

» Wartosc¢ ta musi by¢ wieksza lub réwna wartosci parametru 2502 CRIT SPEED 1 LO.

+ Jednostkami dla tego paramatru sg obr/min, chyba ze parametr 9904 MOTOR CTRL MODE = 3 (SCALAR: SPEED),
wtedy jednostkami sg Hz.

2504 |CRIT SPEED 2 LO

Parametr ten ustawia minimalng warto$¢ graniczng dla zakresu predkosci krytycznych 2.

» Patrz opis powyzej dla parametru 2502.

2505 |CRIT SPEED 2 HI

Parametr ten ustawia maksymalng warto$¢ graniczng dla zakresu predkosci krytycznych 2.

» Patrz opis powyzej dla parametru 2503.

2506 |CRIT SPEED 3 LO

Parametr ten ustawia minimalng warto$¢ graniczng dla zakresu predkosci krytycznych 3.

» Patrz opis powyzej dla parametru 2502.

2507 |CRIT SPEED 3 HI

Parametr ten ustawia maksymalng warto$¢ graniczng dla zakresu predkosci krytycznych 3.
» Patrz opis powyzej dla parametru 2503.

)
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Grupa 26: Sterowanie silnikiem (Motor Control)

Kod

Opis

2601

FLUX OPTIMIZATION

Parametr ten wigcza lub wytgcza funkcje optymalizacji strumienia magnetycznego, ktéra zmienia wielko$¢ strumienia
magnetycznego w zaleznosci od biezacego obcigzenia. Funkcja ta moze zredukowac catkowite zuzycie energii prez
system napedowy oraz zmniejszy¢ emisje hatasu akustycznego, i powinna by¢ wiaczona dla napedoéw, ktére zwykle
pracujg ponizej obcigzenia znamionowego.

0 = funkcja jest wytgczona.

1 = funkcja jest wiaczona.

2602

FLUX BRAKING

Moment
Parametr ten wiacza lub wytacza funkcje hamowania hamowania (%) Znam. moc silnika
strumieniem magnetycznym. Funkcja ta zapewnia 120% a — Fh . (1) 2.2 kW
szybsze zwalnianie silnika poprzez podniesienie A - hamowania sr. (2) 15 kW
poziomu namagnesowania w silniku, gdy zachodzi taka magnetycznym (3) 37 kW
potrzeba, zamiast ograniczania stromosci krzywej 80 { - — \Wwylaczona (4) 75 kW
zwalniania. Dzieki zwiekszeniu strumienia @ 250 kW

magnetycznego silnika energia systemu

mechanicznego jest zamieniana w silniku na energie 40 1

cieplna.
0 = funkcja jest wytaczona. 0 ! —_—
1 = funkcja jest wiaczona. 5 10 20 30 40 50
. f (Hz)
Skréty stosowane na wykresach obok: 120%a~ = \ F. hamowania strumieniem
F. = funkcja magnetycznym wigczona
Znam. = znamionowa 80 {- - —
str. = strumieniem
40
4
0
5
2603 (IR COMP VOLT Kompensacja IR

Przy pomocy tego parametru ustawia sie napiecie * Kiedy jest aktywna, kompensacja IR zapewnia dodatkowe
kompensacji IR stosowane dla czestotliwosci 0 Hz. wzmocnienie napiecia dla silnika przy niskich
« Wymagane jest aby parametr 9904 MOTOR cTRL MoDE | Predkosciach. Kompensacje IR nalezy stosowac np. w

= 3 (SCALAR: SPEED). zastosowaniach wymagajacych wysokiego momentu
» Kompensacja IR powinna by¢ utrzymywana na rozruchowego.

poziomie tak niskim, jak to tylko mozliwe aby Napiecie

zapobiec przegrzaniu. A siﬁﬂ a

» Typowe wartosci dla kompenscaji IR sg nastepujace:

380...480 V Jednostki A =z kompensacjg IR

Pn (kW) 3 |75 15 | 37 | 132 B = bez kompensadji
Komp. IR(V) | 21 18 | 15 | 10 4 P 2603 |
Komp. = kompensacja |
B | f (Hz)
2604 (IR COMP FREQ | >
P 2604

Przy pomocy tego parametru ustawia sie czestotliwos¢,
dla ktérej kompensacja IR wynosi 0 V
(W % czegstotliwosci silnika).

2605

U/f RATIO

Przy pomocy tego parametru dokonuje sie wyboru formy wspétczynnika U/f (napiecia do czestotliwosci) ponizej
punktu stabniecia pola.

1 = LINEAR (liniowy) — preferowany dla zastosowan wymagajacych statego momentu obrotowego.

2 = SQUARE (KWADRATOWY) — preferowany dla systemdw napedowych pomp odsrodkowych oraz wentylatoréw (przy

wpotczynniku kwadratowym U/f praca systemu jest cichsza dla wiekszosci czestotliwosci roboczych).

Opis wszystkich parametréw i sygnatow
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Kod |Opis
2606 |[SWITCHING FREQ
Przy pomocy tego parametru ustawia sie czestotliwo$¢ przetaczania dla napedu.
» Wyzsze wartosci czestotliwosci przetaczania oznaczajg nizszy poziom emitowanego hatasu.
2607 |SW FREQ CTRL A Wartosé graniczna
Parametr ten wigcza lub wytacza funkcje sterowania czestotliwosci przetaczania
czestotliwoscig przetaczania. 8 kHz
Czestotliwos$¢ przetaczania moze byé zredukowana jezel :
temperatura wewnetrzna napedu ACS550 wzrosnie powyzej X
90 °C - patrz rysunek obok. Funkcja ta pozwala na uzycie 4 kHz ; .
najwyzszej mozliwej w danych warunkach pracy czestotliwosci . . Temperatura
przetaczania. Wyzsza wartosé czestotliwosci przetaczania : . ACS550
o0znacza nizszy poziom emitowanego hatasu. >
0 = oFF — funkcja jest wytaczona. 90 °C 100 °C
1 = ON — funkcja jest wigczona. Czestotliwos¢ przetaczania jest
ograniczana zgodnie z rysunkiem obok.
2608 |SLIP COMP RATIO
Przy pomocy tego parametru ustawia si¢ przyrost dla kompensacji poslizgu (w %).
« Silnik klatkowy pod obcigzeniem bedzie pracowat z poslizgiem. Poslizg ten moze zosta¢ skompensowany poprzez
zwiekszanie czestotliwosci wraz ze wzrostem momentu obrotowego silnika.
» Wymagane jest aby parametr 9904 MOTOR CTRL MODE = 3 (SCALAR: SPEED).
0 = funkcja kompensaciji poslizgu wytaczona (brak kompensaciji poslizgu).
1...200 = zwigkszanie kompensacji poslizgu, 100% oznacza petng kompensacje poslizgu.

Opis wszystkich parametrow i sygnatow
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Grupa 29: Liczniki serwisowe (Maintenance Trig)

Ta grupa parametrow stuzy do ustawienia wielkosci uzytkowych zliczanych dla
celéw obstugi okresowej oraz poziomdéw granicznych komunikatow serwisowych dla
tych wielkosci. Kiedy dana wielko$¢ zliczana osiggnie ustawiony poziom graniczny,
na panelu sterowania pojawi sie komunikat, ze konieczne jest wykonanie jednej z
czynnosci obstugi okresowe;j.

Opis

2901

COOLING FAN TRIG

Przy pomocy tego parametru ustawia sie pozim graniczny komunikatu serwisowego dla licznika wentylatora
chtodzacego naped.
+ 0.0 = funkcja wytaczona.

2902

COOLING FAN ACT

Parametr ten pokazuje warto$¢ biezacq dla licznika wentylatora chtodzacego naped.
+ Parametr ten zostaje zresetowany przez wpisanie jego wartosci jako “0.0”.

2903

REVOLUTION TRIG

Przy pomocy tego parametru ustawia sie poziom graniczny komunikatu serwisowego dla licznika sumarycznych
(zakumulowanych) obrotéw silnika.

+ 0.0 = funkcja wytaczona.

2904

REVOLUTION ACT

Parametr ten pokazuje wartos¢ biezgcq dla licznika sumarycznych obrotéw silnika.
» Parametr ten zostaje zresetowany przez wpisanie jego wartosci jako “0”.

2905

RUN TIME TRIG

Przy pomocy tego parametru ustawia si¢ poziom graniczny komunikatu serwisowego dla sumarycznego czasu biegu
napedu.

+ 0.0 = funkcja wytagczona.

2906

RUN TIME ACT

Parametr ten pokazuje wartos¢ biezgcq dla licznika sumarycznego czasu biegu napedu.
» Parametr ten zostaje zresetowany przez wpisanie jego wartosci jako “0.0”.

2907

USER MWh TRIG

Przy pomocy tego parametru ustawia sie poziom graniczny komunikatu serwisowego dla licznika sumarycznego
zuzycia energii elektrycznej przez naped (w MWh).

* 0.0 = funkcja wytaczona.

2908

USER MWh ACT

Parametr ten pokazuje wartos$¢ biezaca dla licznika sumarycznego zuzycia energii elektrycznej przez naped
(w MWh).
» Parametr ten zostaje zresetowany przez wpisanie jego wartosci jako “0.0”.

Opis wszystkich parametréw i sygnatow
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Grupa 30: Funkcje btedu (Fault Functions)

Ta grupa parametréw definiuje sytuacje, ktére naped powinien rozpoznac jako
potencjalne btedy oraz definiuje, jak naped powinien zareagowag, jezeli zostanie
wykryty okreslony btad.

Kod |Opis

3001 |AI<MIN FUNCTION

Parametr ten definiuje reakcje napedu jezeli sygnat wejscia analogowego (Al) spadnie ponizej granicznej wartosci

btedu oraz, gdy wejscie to jest uzywane w tancuchu zadawania.

» Parametry 3021 AI1 FAULT LIMIT oraz 3022 AI2 FAULT LIMIT ustawiajg minimalne wartosci graniczne.

0 = NOT SEL — brak reakcji napedu.

1 = FAULT — naped wyswietla komunikat btedu (7, AI1 LOSS lub 8, AI2 LOSS) i zatrzymuje sig po wybiegu.

2 = CONST SP 7 — naped wyswietla komunikat alarmu (2006, AI1 LOSS lub 2007, AI2 LOSS) oraz przechodzi do pracy ze
statg predkoscig okreslong parametrem 1208 CONST SPEED 7.

3 = LAST SPEED — naped wyswietla komunikat alarmu (2006, Al1 LOSS lub 2007, AI2 LOSS) oraz przechodzi do pracy z
predkoscig okreslong na podstawie ostatniego okresu pracy. Wartosc tej predkosci to srednia predkos¢ z ostatnich
10 sekund pracy napedu.

Ostrzezenie! Jezeli wybierze sie CONST SP 7 lub LAST SPEED, nalezy upewni¢ sie, ze dalsza praca napedu po
zaniku sygnalu wejscia analogowego jest bezpieczna.

3002 [PANEL COMM ERR

Parametr ten definiuje reakcje napedu na btad komunikacji z panelem operacyjnym.

1 = FAULT — naped wyswietla komunikat btedu (10, PANEL LOSS) i zatrzymuje sig po wybiegu.

2 = CONST SP 7 — naped wyswietla komunikat alarmu (2008, PANEL LOSS) oraz przechodzi do pracy ze statg
predkoscig okreslong parametrem 1208 CONST SPEED 7.

3 = LAST SPEED — naped wyswietla komunikat alarmu (2008, PANEL LOSS) oraz przechodzi do pracy z predkoscig
okreslong na podstawie ostatniego okresu pracy. Warto$¢ tej predkosci to srednia predkos$é z ostatnich 10 sekund
pracy napedu.

Ostrzezenie! Jezeli wybierze sie CONST SP 7 lub LAST SPEED, nalezy upewni¢ sie, ze dalsza praca napedu po
zaniku sygnatu wejscia analogowego jest bezpieczna.

3003 [EXTERNAL FAULT 1

Parametr ten definiuje wejscie dla sygnatu btedu zewnetrznego 1 (External Fault 1) oraz reakcje napedu na biad
zewnetrzny.
0 = NOT SEL — sygnat btedu zewnetrznego nie jest uzywany.
1 = DI1 — jako wejscie dla sygnatu btedu zewnetrznego jest zdefiniowane wejscie cyfrowe DI1.
» Aktywacja tego wejscia cyfrowego wskazuje na wystapienie btedu. Naped wyswietla komunikat btedu (14, EXT
FAULT 1) i zatrzymuje sig po wybiegu.
2...6 = DI2...DI6 — jako wejscie dla sygnatu btedu zewnetrznego jest zdefiniowane wejscie cyfrowe DI2...DI6.
* Patrz opis powyzej dla DI1.
-1 = DI1(INV) — jako wejscie dla sygnatu btedu zewnetrznego jest zdefiniowane odwrécone wejscie cyfrowe DI1.
» Deaktywacja tego wejscia cyfrowego wskazuje na wystapienie btedu. Naped wyswietla komunikat btedu (14, EXT
FAULT 1) i zatrzymuje sie po wybiegu.
-2...-6 = DI2(INV)...DI6(INV) — jako wejscie dla sygnatu btedu zewnetrznego jest zdefiniowane odwrécone wejscie
cyfrowe DI2...DI6.
* Patrz opis powyzej dla DI1(INV).

3004 [EXTERNAL FAULT 2

Parametr ten definiuje wejscie dla sygnatu btedu zewnetrznego 2 (External Fault 2) oraz reakcje napedu na biad
zewnetrzny.
» Patrz opis powyzej dla parametru 3003.

3005 MOT THERM PROT

Parametr ten definiuje reakcje napedu na przegrzanie sie silnika.

0 = NOT SEL — brak reakcji oraz/lub zabezpieczenie termiczne silnika nie jest skonfigurowane.

1 = FAULT — kiedy wyliczona temperatura silnika przekroczy 90 stopni Celsjusza , naped wyswietli komunikat alarmu
(2010, MmOT OVERTEMP). Kiedy wyliczona temperatura silnika przekroczy 110 stopni Celsjusza, naped wyswietli
komunikat btedu (9, MOT OVERTEMP) i zatrzyma sie po wybiegu.

2 = WARNING — kiedy wyliczona temperatura silnika przekroczy 90 stopni Celsjusza, naped wyswietli komunikat
alarmu (2010, MOT OVERTEMP).

Opis wszystkich parametrow i sygnatow
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Kod

Opis

3006

MOT THERM TIME

Przy pomocy tego parametru ustawia sie termiczng statg czasowg,

silnika dla modelu termicznego silnika.

+ Termiczna stata czasowa silnika to czas jakiego potrzebuje
silnik aby osiagna¢ 63% swojej znamionowej temperatury pracy
przy statym obcigzeniu.

» Dla zabezpieczenia termicznego zgodnie z wymaganiami UL
dla silnikéw klasy NEMA, nalezy skorzystac¢ z nastepujace;j
reguty praktycznej: warto$¢ parametru MOTOR THERM TIME
wynosi 35 razy t6, gdzie t6 (w sekundach) jest to czas przez jaki
silnik moze bezpiecznie pracowac przy pradzie silnika
wynoszgacym 6-krotnos¢ jego pradu znamionowego; czas ten
jest podawany przez producenta silnika.

Obciagz.
silnika

Przyrost
100%

63%

A

A temperatbry

P 3006

Obcigz. = obcigzenie

« Termiczna stata czasowa dla krzywej zadziatania zabezpieczenia klasy 10 wynosi 350 ms, dla krzywej zadziatania
zabezpieczenia klasy 20 jest to 700 ms, a dla krzywej zadziatania zabezpieczenia 30 wynosi on 1050 ms.

3007

MOT LOAD CURVE

Przy pomocy tego parametru ustawia sie maksymalne dopuszczalne

obcigzenie robocze silnika.

+ Kiedy parametr ten rowny 100%, maksymalne dopuszczalne
obcigzenie robocze silnika jest rowne wartosci parametru 9906
MOTOR NOM CURRENT z grupy “Parametry rozruchowe”.

» Dokona¢ regulacji poziomu krzywej obcigzenia jezeli temperatura
otoczenia rézni sie od podanej dla silnika znamionowej temperatury
otoczenia.

3008

ZERO SPEED LOAD

Przy pomocy tego parametru ustawia sie maksymalny dopuszczalny

prad przy predkosci zero.

* Prad ten jest podawany w % znamionowego pradu silnika
okreslonego parametrem 9906 MOTOR NOM CURR.

3009

BREAK POINT FREQ

Przy pomocy tego parametru ustawia sie czestotliwos¢ punktu
przegigcia krzywej obcigzenia silnika.

P 3007

P 3008

Prad wyj. w % pradu znam.

, sil. = 9906
150 4

MOTOR NOM CURR

100 - - - - - - _

wyj. = wyjsciowy

Znam.

= Znamionowego

Czestotl. = czestotliwose

Przyktad: Czasy zadziatania zabezpieczenia termicznego kiedy parametry 3005 MOT THERM TIME, 3006 MOT LOAD
CURVE oraz 3007 ZERO SPEED LOAD majg wartosci ustawione fabrycznie.

A
3.5 7

3.0 1

2.5 7

2.0 1

1.5 1

1.0

0.5

0

lo = Prad wyjsciowy

In = Znamionowy prad silnika
fo = Czestotliwos¢ wyjsciowa
fark = Czestotliwos¢ punktu przegiecia krzywej
obcigzenia
A = Czas zadziatania zabezpieczenia
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Kod |Opis
3010 |STALL FUNCTIQN . . . ' ' obrot. = obrotowy
Parametr ten definiuje dziatanie zabezpieczenia od utyku. 95% w. gr. uzytk. = 95% wartosci
Zabezpieczenie to jest aktywne, jezeli naped pracuje w strefie utyku granicznej uzytkownika
(patrz rysunek obok) przez czas ustawiony parametrem
3012 STALL TIME. Warto$¢ graniczna uzytkownika (User Limit) jest Moment A
zdefiniowana przez parametr 2017 MAX TORQUE 1, 2018 MAX TORQUE 2 obrot. ///
(grupa parametréw 20), lub przez wartos¢ graniczng okreslong przez
sygnat wejscia COMM.
0 = NOT SEL — zabezpieczenie od utyku nie jest uzywane. Strefa utyku
1 = FAULT — kiedy naped pracuje w strefie utyku przez czas ustawiony 95%
parametrem 3012 STALL TIME: W. gr.
* Naped zatrzymuje sie po wybiegu. uzytk. I
« Jest wyswietlany komunikat btedu. :
2 = WARNING — kiedy naped pracuje w strefie utyku przez czas |
ustawiony parametrem 3012 STALL TIME: |
+ Jest wyswietlany komunikat alarmu. I f
» Komunikat alarmu znika, jezeli naped jest poza strefg utyku przez 3011
potowe czasu ustawionego parametrem 3012 STALL TIME. STALL FREQ HI
3011 |STALL FREQUENCY
Przy pomocy tego parametru ustawia sie warto$¢ czestotliwosci utyku
dla zabezpieczenia od utyku - patrz rysunek obok.
3012 |STALL TIME
Przy pomocy tego parametru ustawia sie warto$¢ czasu utyku dla
zabezpieczenia od utyku.
3013 [UNDERLOAD FUNCTION
Parametr ten definiuje dziatanie zabezpieczenia od zbyt niskiego obciazenia.
Zbyt niskie obcigzenie silnika moze wskazywac na nieprawidtowy przebieg procesu. Zabezpieczenie od zbyt
niskiego obcigzenia aktywuje sie gdy:
» Moment obrotowy silnika spada ponizej krzywej obcigzenia wybranej parametrem 3015 UNDERLOAD CURVE.
» Stan taki trwa dtuzej niz czas ustawiony parametrem 3014 UNDERLOAD TIME.
» Czestotliwos$¢ wyjsciowa jest wyzsza niz 10% znamionowej czestotliwosci silnika i wyzsza niz 5 Hz.
0 = NOT SEL — zabezpieczenie od zbyt niskiego obcigzenia nie jest uzywane.
1 = FAULT — kiedy zabezpieczenie zostanie aktywowane, naped zatrzymuje sie po wybiegu i jest wyswietlany
komunikat btedu.
2 = WARNING — kiedy zabezpieczenie zostanie aktywowane, jest wyswietlany komunikat alarmu.
3014 [UNDERLOAD TIME
Limit czasowy dla zabezpieczenia od zbyt niskiego obcigzenia.
3015 [UNDERLOAD CURVE T
Parametr ten pozwala na wybor jednej z pieciu (oyl)
dostepnych krzywych pokazanych na rysunku °)A Typy krzywych
obok. ) o ) 0 7 obnizonego obciazenia @
» Jezeli obcigzenie spada ponizej wybrane;j | 70%
krzywej na czas diuzszy niz ten ustawiony
parametrem 3014, zostaje aktywowane 60 @
zabezpieczenie od zbyt niskiego obcigzenia.
« Krzywe 1...3 osiggaja swoje maksimum dla T 50%
czestotliwosci znamionowej silnika ustawionej
parametrem 9907 MOTOR NOM FREQ. 40 1 @ \@
» Ty = znamionowy moment obrotowy silnika. B 30%
« fy = znamionowa czestotliwos¢ silnika.
. @
f
0 T T T T T T >
fn 24" fn
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Kod |Opis
3017 |EARTH FALULT

Parametr ten definiuje reakcje napedu jezeli naped wykryje zwarcie doziemne w silniku lub w kablach silnika.

0 = NO — brak reakg;ji.

1 = FAULT — jest wyswietlany komunikat btedu (16, EARTH FAULT) i naped zatrzymuje sie po wybiegu.

3018 |COMM FAULT FUNC

Parametr ten definiuje reakcje napedu jezeli nastgpi zanik komunikacji poprzez magistrale komunikacyjng

FIELDBUS.

0 = NOT SEL — brak reakcji.

1 = FAULT — jest wyswietlany komunikat btedu (28, SERIAL 1 ERR) i naped zatrzymuje sie po wybiegu.

2 = CONST SP7 — jest wyswietlany komunikat alarmu (2005, /0 comm) i naped ustawia predko$¢ statg okreslong,
parametrem 1208 CONST SPEED 7. Ta “predkos¢ alarmowa” pozostaje aktywna dopdki poprzez magistrale
komunikacyjng nie zostanie wpisana nowa warto$¢ zadana.

3 = LAST SPEED - jest wyswietlany komunikat alarmu (2005, /0 coMM) i naped przechodzi do pracy z predkoscig
okreslong na podstawie ostatniego okresu pracy. Wartos¢ tej predkosci to srednia predkos¢ za ostatnie 10 sekund
pracy napedu. Ta “predkos¢ alarmowa” pozostaje aktywna dopdki poprzez magistrale komunikacyjng nie zostanie
wpisana nowa wartos¢ zadana.

Ostrzezenie! Jezeli wybierze sie CONST SP 7 lub LAST SPEED, nalezy upewni¢ sie, ze dalsza praca napedu po
zaniku sygnatu wejscia analogowego jest bezpieczna.

3019 |COMM FAULT TIME

Przy pomocy tego parametru ustawia sie czas btedu komunikacji uzywany dla zabezpieczenia od komunikacji

poprzez magistrale komunikacyjng FIELDBUS (parametr 3018 COMM FAULT FUNC).

+ Krotkie przerwy w komunikacji poprzez magistrale komunikacyjng FIELDBUS nie sg traktowane jako btedy jezeli
trwaja one krocej niz czas ustawiony parametrem COMM FAULT TIME.

3021 |AI1 FAULT LIMIT
Przy pomocy tego parametru ustawia sie poziom btedu dla sygnatu wejscia analogowego 1 - patrz 3001 AI<MIN
FUNCTION.

3022 |Al2 FAULT LIMIT

Przy pomocy tego parametru ustawia sie poziom btedu dla sygnatu wejscia analogowego 2 - patrz 3001 AI<MIN

FUNCTION.

Opis wszystkich parametréw i sygnatow
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Grupa 31 : Automatyczne resetowanie (Automatic Reset)

Ta grupa parametrow definiuje warunki dla procedury automatycznego resetowania.
Atuomatyczne resetowanie ma miejsce w przypadku, gdy zostanie wykryty btad
okreslonego typu - w takim przypadku naped zatrzymuje sie na czas ustawiony
odpowiednim parametrem a nastepnie jest automatycznie restartowany. Mozliwe
jest ograniczenie liczby préb automatycznego resetowania w okreslonym przedziale
czasu oraz skonfigurowanie, dla jakich btedéw ma by¢ aktywowana procedura

automatycznego resetowania.

Kod

Opis

3101

NR OF TRIALS

Parametr ten stuzy do ustawienia dozwolonej liczby préb

automatycznego resetowania w okreslonym przedziale czasu

zdefiniowanym przy pomocy parametru 3102 TRIAL TIME.

+ Jezeli liczba prob automatycznego resetowania przekroczy warto$é
graniczng ustawiong tym parametrem ( w okreslonym przedziale
czasu) naped blokuje dalsze proby automatycznego resetowania i

Przyktad: W przedziale czasu
ustawionym dla automatycznego
resetowania wystapity trzy btedy. Ostatni z
tych btedéw zostanie automatycznie
zresetowany tylko jezeli warto$¢ dla
parametru 3101 NR OF TRIALS wynosi 3 lub
wiecej.

pozostaje zatrzymany.

» W takim przypadku start napedu wymaga udanego resetowania
wykonanego z panelu sterowania lub ze zrédta wybranego przy
pomocy parametru 1604 FAULT RESET SEL.

Przedziat czasu resetowania automat..

3102

I N Czas
AV4 AV4 AV4
7N

ANEEAY -

TRIAL TIME

Parametr ten stuzy do ustawienia przedziatu czasu dla zliczania i
ograniczania liczby prob automatycznego resetowania - patrz parametr
3101 NR OF TRIALS.

X = resetowanie automatyczne

3103

DELAY TIME

Parametr ten stuzy do ustawienia czasu zwtoki pomiedzy wykryciem btedu a préba automatycznego restartowania
napedu.

» Jezeli DELAY TIME = 0, naped jest resetowany natychmiast po wystapieniu btedu.

3104

AR OVERCURRENT

Parametr ten stuzy do ustawienia procedury automatycznego resetowania dla btedu nadmiernego pradu.
0 = DISABLE — procedura automatycznego resetowania btedu wytaczona.
1 = ENABLE — procedura automatycznego resetowania btedu wtgczona.
+ Btad (OVERCURRENT) zostaje automatycznie zresetowany po uptywie czasu zwioki ustawionego parametrem
3103 DELAY TIME, i naped wznawia normalng prace.

3105

AR OVERVOLTAGE
Parametr ten stuzy do ustawienia procedury automatycznego resetowania dla btedu przepiecia na szynach
zbiorczych DC.
0 = DISABLE — procedura automatycznego resetowania btedu wytaczona.
1 = ENABLE — procedura automatycznego resetowania btedu wigczona.
* Btad (DC OVERVOLT) zostaje automatycznie zresetowany po uptywie czasu zwtoki ustawionego parametrem 3103
DELAY TIME, i naped wznawia normalng prace.

3106

AR UNDERVOLTAGE

Parametr ten stuzy do ustawienia procedury automatycznego resetowania dla btedu zbyt niskiego napiecia szyn
zbiorczych DC.
0 = DISABLE — procedura automatycznego resetowania btedu wytaczona.
1 = ENABLE — procedura automatycznego resetowania btedu wtgczona.
* Blad (DC UNDERVOLTAGE) zostaje automatycznie zresetowany po uptywie czasu zwioki ustawionego parametrem
3103 DELAY TIME, i naped wznawia normalng prace.

Opis wszystkich parametrow i sygnatow
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Kod

Opis

3107

AR AI<MIN

Parametr ten stuzy do ustawienia procedury automatycznego resetowania btedu, gdy sygnat wejscia analogowego

jest ponizej ustawionej minimalnej wartosci granicznej.

0 = DISABLE — procedura automatycznego resetowania btedu wytgczona.

1 = ENABLE — procedura automatycznego resetowania btedu wigczona.
* Btad (AI<MIN) zostaje automatycznie zresetowany po uptywie czasu zwioki ustawionego parametrem 3103 DELAY

TIME, i naped wznawia normalng prace.

Ostrzezenie! Kiedy sygnat wejscia analogowego zostaje przywrécony, naped moze zostaé restartowany
nawet po diugim okresie zatrzymania. Nalezy upewni¢ sie, ze automatyczne restartowanie napedu z
diugim czasem zwloki nie spowoduje obrazen personelu i/lub uszkodzenia urzadzen.

3108

AR EXTERNAL FAULT

Parametr ten stuzy do ustawienia procedury automatycznego resetowania btedéw zewnetrznych.
0 = DISABLE — procedura automatycznego resetowania btedu wytgczona.
1 = ENABLE — procedura automatycznego resetowania btedu wigczona.
* Btad (EXTERNAL FAULT 1 lub EXTERNAL FAULT 2) zostaje automatycznie zresetowany po uptywie czasu zwioki
ustawionego parametrem 3103 DELAY TIME, i naped wznawia normalng prace.

Opis wszystkich parametréw i sygnatow
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Grupa 32: Nadzér (Supervision)

Ta grupa parametréw definiuje procedury nadzoru dla maksymalnie trzech sygnatow
z grupy parametréw 01 “Parametry eksploatacyjne”. Procedura nadzoru monitoruje
okreslony parametr oraz podaje napiecie do odpowiedniego wyjscia
przekaznikowego jezeli warto$¢ tego parametru znajdzie sie poza przedziatem
okreslonym warto$ciami granicznymi. Do zdefiniowania przekaznikéw oraz do
okreslenia czy dany przekaznik zostaje aktywowany kiedy nadzorowany sygnat jest
zbyt niski lub zbyt wysoki nalezy uzy¢ parametréw z grupy 14 “Wyjscia
przekaznikowe”.

Kod |Opis
3201 |[SUPERV 1 PARAM w. = wartosé przyp. = przypadek
Przy pomocy tego parametru wybiera sie pierwszy gr. = graniczna
nadzorowany parametr. nap. = napieciem
* Musi to by¢ numer parametru z grupy 01 “Parametry . . 3
eksploatacyjne” . < HI (w. graniczna dolna < w. graniczna gérna)
« Jezeli nadzorowany parametr znajdzie sie poza Uwaga ! Przypadek gdy LO < HI reprezentuje
przedziatem okreslonym odpowiednimi wartosciami normaing histereze.

granicznymi, nastepuje podanie napiecia do
odpowiedniego wyjécia przekaznikowego.
* W tej grupie parametrow zostajg zdefiniowane wartosci HI (3203)
graniczne dla nadzoru. Lo (3202)
» Odpowiednie wyjscia przekaznikowe sa zdefiniowane w
grupie parametrow 14 “Wyjscia przekaznikowe” (gdzie
réwniez podano ktéra nadzorowana wartos¢ graniczna jest

Wartos¢ nadzorowanego parametru

monitorowana przez to wyjécie przekaznikowe). Przyp. A
LO < HI (w. graniczna dolna < w. graniczna goérna) Pod nap.(1) -
Nadzér parametréw eksploatacyjnych przy wykorzystaniu 0 =t

wasc przekaznikowych kiedy LO<HI. ‘ | ‘ ‘ ‘ ‘
« Przypadek A = wartos$¢ parametru 1401 RELAY ouTPUT 1 | Przyp. B o

(lub 1402 RELAY OUTPUT 2, itd.) jest SUPRV1 OVER lub Pod nap. (1) ‘
SUPRV 2 OVER. Nalezy wykorzysta¢ do monitorowania |— t
kiedy / jezeli nadzorowany sygnat przekracza dang, 0

wartos¢ graniczng. Przekaznik pozostaje aktywowany az . ) ]
do momentu, gdy nadzorowana warto$¢ spadnie ponizej [LO > HI (w. graniczna dolna > w. graniczna gérna

dolnej wartosci graniczne;. Note! Przypadek gdy LO>HI reprezentuje histereze
» Przypadek B = warto$¢ parametru 1401 RELAY OUTPUT 1 specjalng, z dwoma oddzielnymi wartosciami
(lub 1402 RELAY OUTPUT 2, itd.) jest SUPRV 1 UNDER lub granicznymi nadzoru.
SUPRV 2 UNDER. Nalezy wykorzysta¢ do monitorowania Wartoé nad i Aktywna w. gr.
kiedy / jezeli nadzorowany sygnat spada ponizej danej artosc na zorowanegogiame ru
wartosci granicznej. Przekaznik pozostaje aktywowany az /
do momentu, gdy nadzorowana warto$¢ wzro$nie powyzej Lo (3202)$ Y,
gornej wartosci granicznej. HI (3203)

LO > HI (w. graniczna dolna > w. graniczna gérna) |
Nadzér parametréw eksploatacyjnych przy wykorzystaniu
wyj$¢ przekaznikowych kiedy LO>HI. Przyp. A |

Poczatkowo jest aktywna najnizsza wartos¢ graniczna Pod nap. (1) T_

(HI 3203) i pozostaje ona aktywna az do momentu, gdy
nadzorowany parametr wzro$nie powyzej najwyzszej 0
warto$ci granicznej (Lo 3202), kiedy to ta warto$¢ graniczna | Przyp. B \ |
staje sie wartoscig aktywna. Pozostaje ona wartoscig Pod nap. (1) [ [
graniczng aktywng az do momentu, gdy nadzorowany p- |_| |_| |_
parametr spadnie ponizej najnizszej wartosci granicznej (HI 0

3203), kiedy to znowu ta warto$¢ graniczna staje sie w.
graniczng aktywna.

\ s
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Kod |Opis
3201 |+ Przypadek A = wartos¢ parametru 1401 RELAY OUTPUT 1
kont. | (lub 1402 RELAY OUTPUT 2, itd.) jest SUPRV1 OVER lub
SUPRV 2 OVER. Poczatkowo przekaznik jest w stanie
beznapieciowym. Napiecie do przekaznika jest podawane
zawsze kiedy nadzorowany parametr jest powyzej
aktywnej wartosci graniczne;.
* Przypadek B = wartos¢ parametru 1401 RELAY OUTPUT 1
(lub 1402 RELAY OUTPUT 2, itd.) jest SUPRV1 UNDER lub
SUPRV2 UNDER. Poczatkowo przekaznik jest pod
napieciem. Przekaznik jest w stanie beznapieciowym
zawsze kiedy nadzorowany parametr jest ponizej aktywnej
wartosci graniczne;j.
3202 [SUPERV 1 LIM LO
Parametr ten ustawia wartos¢ graniczng dolng dla pierwszego nadzorowanego parametru - patrz 3201 SUPERV 1
PARAM.
3203 |[SUPERV 1 LIM HI
Parametr ten ustawia wartos¢ graniczng gérng dla pierwszego nadzorowanego parametru - patrz 3201 SUPERV 1
PARAM.
3204 [SUPERV 2 PARAM
Przy pomocy tego parametru wybiera sie drugi nadzorowany parametr. Patrz opis dla parametru 3201 SUPERV 1
PARAM.
3205 [SUPERV 2 LIM LO
Parametr ten ustawia warto$¢ graniczng dolng dla drugiego nadzorowanego parametru - patrz 3204 SUPERV 2 PARAM
3206 |[SUPERV 2 LIM HI
Parametr ten ustawia wartos¢ graniczng gérng dla drugiego nadzorowanego parametru - patrz 3204 SUPERV 2
PARAM.
3207 [SUPERV 3 PARAM
Przy pomocy tego parametru wybiera sie trzeci nadzorowany parametr. Patrz opis dla par. 3201 SUPERV 1 PARAM .
3208 [SUPERV 3 LIM LO
Parametr ten ustawia wartos¢ graniczng dolng dla trzeciego nadzorowanego parametru - patrz 3207 SUPERV 3
PARAM.
3209 |[SUPERV 3 LIM HI

Parametr ten ustawia wartos¢ graniczng gérng dla trzeciego nadzorowanego parametru - patrz 3207 SUPERV 3
PARAM.

Opis wszystkich parametréw i sygnatow
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Grupa 33: Informacje (Information)

Ta grupa parametréw pozwala na dostep do informacji o numerze wersji
oprogramowania napedu oraz o dacie testu.

Kod |Opis

3301 |[FW VERSION

Wersja oprogramowania napedu.

3302 |LP VERSION

Wersja pakietu zatadowczego.

3303 |[TEST DATE

Data testu (w formacie: rr.tt = rok.tydzien w formacie dwucyfrowym.
3304 |DRIVE RATING

Prad i napiecie znamionowe napedu. Parametr ten ma format XXXY, gdzie:

« XXX = znamionowy prad napedu w amperach. “A” oznacza przecinek dla pragdu znamionowego, np. gdy
XXX = 8A8, oznacza to, ze znamionowy prad napedu wynosi 8,8 A.

* Y = znamionowe napiecie napedu, gdzie Y = 2 oznacza napiecie w zakresie 208...240 V, a Y = 4 oznacza napiecie
w zakresie 380...480 V.

Opis wszystkich parametrow i sygnatow
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Grupa 34: Wyswietlacz panelu / Zmienne procesowe (Panel Display / Process
Variables)

Ta grupa parametréw definiuje co jest prezentowane w srodkowej strefie
wyswietlacza panelu sterowania, kiedy jest on w trybie sterowania.

Kod

Opis

3401

SIGNAL1 PARAM P 3404 P,3405

Przy pomocy tego parametru wybiera sie pierwszy parametr prezentowany na
wys$wietlaczu panelu sterowania (przez wprowadzenie numeru parametru). P 0137\
+ Ta grupa parametréw definiuje zawarto$¢ wyswietlacza panelu sterowania
kiedy panel ten jest w trybie sterowania. P 0138 ———»
* Mozna wybraé¢ dowolny numer parametru z grupy 01. P
« Uzywajac parametréw opisanych ponizej mozna dokonac¢ skalowania P 0139
wartosci prezentowanej na wyswietlaczu, jej przeksztatcenia na dogodne
jednostki, oraz / lub prezentowania jej w postaci wskaznika stupkowego.
» Na rysunku obok sg zidentyfikowane opcje wybrane przy pomocy parametréw z tej grupy.
100 = nie wybrano — pierwszy parametr nie jest prezentowany na wyswietlaczu.

101...199 = prezentowane sg parametry 0101...0199. Jezeli dany parametr nie istnieje, na wyswietlaczu pojawia sie
komunikat “n.a.

3402

SIGNAL1 MIN

Parametr ten definiuje minimalng warto$¢ oczekiwanag dla
pierwszego parametru prezentowanego na wyswietlaczu.
Uzy¢ parametréw 3402, 3403, 3406 oraz 3407, aby przeksztatcic¢ P3407-|— — — — — — |
ieden z parametréw z grupy 01, np. 0102 SPEED (w obr/min) na
predkosé przenosnika napedzanego silnikiem (w stopach/minute). |
Dla takiego przeksztatcenia pokazane na rysunku obok wartosci |
zrodtowe to predkos$¢ minimalna i maksymalna silnika, a wartosci P3406-| — — |
T

Wartosé rla wyswietlaczu
A

prezentowane na wyswietlaczu to minimalna i maksymalna predkos$¢
przenosnika. Aby wybra¢ odpowiednie jednostki dla wyswietlanych >
parametréw, uzyé parametru 3405. P3402 P 3403

Uwaga! Wybor jednostek nie przeksztatca wartosci. Wart. zrodt.

3403

SIGNAL1 MAX

Parametr ten definiuje maksymalng warto$¢ oczekiwana dla
pierwszego parametru prezentowanego na wyswietlaczu.

Wart. Zrédt. = Warto$¢ zrodta

3404

OUTPUT1 DSP FORM

Parametr ten definiuje potozenie przecinka dla pierwszego

parametru prezentowanego na wyswietlaczu.

+ Wprowadzi¢ liczbe miejsc po przecinku.

» Patrz przyktad w tabeli obok dla prezentowania wartosci “pi”
(3.14159).

Wart. p. 3404 | Na LCD Zakres

0 + 3 -32768...+32767
+ 3.1 (ze znakiem)
+3.14
+3.142
3 0...65535
31 (bez znaku)
3.14
3.142

~N| O O B W N =
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Kod |Opis
3405 |OUTPUT1 DSP UNIT
Przy pomocy tego parametru wybiera sie jednostki dla pierwszego parametru prezentowanego na wyswietlaczu.
» Wprowadzi¢ wartosci dodatnie do parametru 3405 dla prezentowania wartosci wyswietlanego parametru w postaci
numeryczne;.
« Wprowadzi¢ wartosci ujemne do parametru 3405 dla prezentowania wartosci wyswietlanego parametru w postaci
wskaznika stupkowego.
0=NOTSEL 8=kh 16 = °F 24=GPM  32=kHz 40=m%m 48=gallm 56 =FPS
1=A 9=°C 17 =hp 25 =PSI 33 =0hm 41 =kgls 49 =gal/h 57 = ft/s
2=V 10=1bft 18=MWh 26 =CFM 34 = ppm 42 = kg/m 50 = ft3/s 58 = inH,O
3=Hz 11 =mA 19 =m/s 27 = ft 35 = pps 43 = kg/h 51 = ft3/m 59 =inwg
4=% 12=mV 20 = m3h 28=MGD 36=l/s 44 =mbar 52 =fth 60 = ft wg
5=s 13 = kW 21=dm%s 29 =inHg 37 = 1/min 45 =Pa 53 =1Ib/s 61 = Ibsi
6=h 14 =W 22 = bar 30 =FPM 38=1/h 46 = GPS 54 =1b/m 62 =ms
7 =rph 15 = kWh 23 =kPa 31 =kb/s 39 =m3/s 47 = galls 55 =1Ib/h 63 = Mrev
122...127 = stopni Celsjusza
Dodatkowe jednostki dla prezentacji wartosci parametru w postaci wskaznika stupkowego:
-123 =lout  -124 =Vout -125=Fout -126=Tout -127 =Vdc out = wyjsciowy; dc = prad staty
3406 |OUTPUT1 MIN
Przy pomocy tego parametru ustawia sie minimalng wartos¢ pokazywang dla pierwszego parametru na
wyswietlaczu.
3407 |OUTPUT1 MAX
Przy pomocy tego parametru ustawia sie maksymalng wartos¢ pokazywang dla pierwszego parametru na
wyswietlaczu.
3408 [SIGNAL 2 PARAM
Przy pomocy tego parametru wybiera sie drugi parametr prezentowany na wyswietlaczu panelu sterowania (przez
wprowadzenie numeru parametru) - patrz opis dla parametru 3401.
3409 |[SIGNAL 2 MIN
Przy pomocy tego parametru ustawia sie minimalng warto$¢ oczekiwang dla drugiego parametru na wyswietlaczu -
patrz opis dla parametru 3402.
3410 [SIGNAL 2 MAX
Przy pomocy tego parametru ustawia sie maksymalng wartos¢ oczekiwang dla drugiego parametru na wyswietlaczu
- patrz opis dla parametru 3403.
3411 |OUTPUT 2 DSP FORM
Parametr ten definiuje potozparametrenie przecinka dla drugiego parametru prezentowanego na wyswietlaczu -
patrz opis dla parametru 3404.
3412 |OUTPUT 2 DSP UNIT
Przy pomocy tego parametru wybiera sie jednostki dla drugiego parametru prezentowanego na wyswietlaczu - patrz
opis dla parametru 3405.
3413 |OUTPUT 2 MIN
Przy pomocy tego parametru ustawia sie minimalng wartosé pokazywang dla drugiego parametru na wyswietlaczu -
patrz opis dla parametru 3406.
3414 |OUTPUT 2 MAX
Przy pomocy tego parametru ustawia sie maksymalng wartos¢ pokazywang dla drugiego parametru na
wyswietlaczu - patrz opis dla parametru 3407.
3415 |[SIGNAL 3 PARAM
Przy pomocy tego parametru wybiera sie trzeci parametr prezentowany na wyswietlaczu panelu sterowania (przez
wprowadzenie numeru parametru) - patrz opis dla parametru 3401.
3416 |[SIGNAL 2 MIN
Przy pomocy tego parametru ustawia sie minimalng warto$¢ oczekiwang dla trzeciego parametru na wyswietlaczu -
patrz opis dla parametru 3402.

Opis wszystkich parametrow i sygnatow
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Kod

Opis

3417

SIGNAL 2 MAX

Przy pomocy tego parametru ustawia sie¢ maksymalng wartos¢ oczekiwang dla trzeciego parametru na wyswietlaczu
- patrz opis dla parametru 3403.

3418

OUTPUT 2 DSP FORM

Parametr ten definiuje potozenie przecinka dla trzeciego parametru prezentowanego na wyswietlaczu - patrz opis
dla parametru 3404.

3418

OUTPUT 2 DSP UNIT

Przy pomocy tego parametru wybiera sie jednostki dla trzeciego parametru prezentowanego na wyswietlaczu - patrz
opis dla parametru 3405.

3420

OUTPUT 2 MIN

Przy pomocy tego parametru ustawia sie¢ minimalng wartos¢ pokazywang dla trzeciego parametru na wyswietlaczu -
patrz opis dla parametru 3406.

3421

OUTPUT 2 MAX

Przy pomocy tego parametru ustawia sie maksymalng warto$¢ pokazywang dla trzeciego parametru na
wysSwietlaczu - patrz opis dla parametru 3407.

Opis wszystkich parametréw i sygnatow
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Grupa 35: Pomiar temperatury silnika (Motor Temp Meas)

Ta grupa parametréw definiuje wykrywanie oraz sposoéb raportowania dla
szczegoblnego rodzaju potencjalnych btedéw - tj. dla bteddw polegajacych na
przegrzaniu sie silnika, co jest wykrywane przez czujnik temperatury. Typowy
schemat potaczen jest przedstawiony na rysunku ponizej.

Jeden czujnik

Trzy czujniki
A1
—— Al
Snmk AGND
- AGND
L . 1 : _ | Aol
— : AO1 L o
L L L " |AGND
) ' |AGND \ !
10 nF L J 10 nF ]

Ostrzezenie! Norma IEC 60664 wymaga zastosowania podwaéjnej lub

wzmochnionej izolacji pomiedzy elementami urzadzen elektrycznych

pozostajacymi pod napieciem a elementami, do ktérych jest dostep od

zewnatrz, jezeli elementy te sa wykonane z materiatow nieprzewodzacych albo

jezeli sa one wykonane z materiatléw przewodzacych, ale nie s przytaczone
A do uziemienia ochronnego.

Aby spelni¢ to wymaganie nalezy przytaczy¢ termistor (lub inne podobne

komponenty) do zaciskéw sterowania napedu uzywajac jednej z podanych

ponizej opciji:

* Odzieli¢ termistor od elementéw bedacych pod napieciem przy pomocy
podwdjnej wzmocnionej izolacji.

» Chroni¢ wszytkie obwody przylagczone do wejs¢ cyfrowych i analogowych
napedu. Powinny one by¢ zabezpieczone przed przypadkowym
dotknigeciem oraz izolowane od innych obwodéw niskiego napiecia przy
zastosowaniu izolacji podstawowej (0 znamionowym napieciu izolacji takim
samym jak napiecie znamionowe dla obwodéw gtéwnych napedu).

» Zastosowaé zewnetrzny przekaznik termistorowy. Znamionowe napiecie
izolacji przekaznika musi by¢ takie samo jak napiecie znamionowe dla
obwodoéw gtéwnych napedu.

Opis wszystkich parametrow i sygnatow
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Na rysunku ponizej przedstawiono alternatywny sposéb przytgczenia termistora. Po
stronie silnika kabel przytagczeniowy termistora powinien by¢ uziemiony poprzez
kondensator o pojemnosci 10 nF. Jezeli nie jest to mozliwe, nalezy pozostawi¢ ekran
kabla nieprzytaczony.

Przekaznik termistorow.: Termistor (0) lub (1) Termistor (0)

Przekaznik
termistorow. Plyta OMIO

. Ptyta OMIO
| DI6
[T

\

B —— +24 VDC ~— DI6
‘ L .+ | +24VDC
7 T N )
o o @W @

termistorow. = termistorowy

Dla innych btedéw, lub przewidujgc przegrzanie silnika przy uzyciu modelu, patrz
grupa parametrow 30 “Funkcje btedow”..

Kod

Opis

3501

SENSOR TYPE

Przy pomocy tego parametru identyfikuje sie zastosowany typ czujnika temperatury silnika, PT100 (°C) lub PTC (Q)
- patrz parametry 1501 oraz 1507.

0 = NONE: brak czujnika temperatury silnika.

1 =1 xPT100 - zastosowano jeden czujnik PT 100.

» Wyjscie analogowe AO1 lub AO2 zasila czujnik pradem statym.

» Rezystancja czujnika wzrasta wraz ze wzrostem temperatury silnika, i tym samym wzrasta spadek napiecia na
czujniku.

* Funkcja pomiaru temperatury odczytuje spadek napiecia na czujniku poprzez wejscie analogowe Al1 lub AI2 i
przetwarza go na temperature w stopniach Celsjusza.

2 =2 x PT100 — zastosowano dwa czujniki PT 100.

* Dziatanie czujnikow jest takie samo jak opisano powyzej dla konfiguracji 1 x PT100.

3 =3 x PT100 — zastosowano trzy czujniki PT 100. Rezystancja (w Q)

+ Dziatanie czujnikdw jest takie samo jak opisano powyzej dla konfiguracji 4000 ‘ ‘
1 x PT100.

4 = PTC — zastosowano czujnik PTC.

» Wyjscie analogowe zasila czujnik pradem statym.

* Rezystancja czujnika wzrasta gwaitownie gdy temperatura silnika
wzros$nie powyzej temperatury zadanej czujnika PTC (T,), i tym 550
samym w taki sam sposob wzrasta spadek napiecia na czujniku.

Funkcja pomiaru temperatury odczytuje spadek napiecia na czujniku
poprzez wejscie analogowe Al1 i przetwarza je na omy. 100

* Na rysunku obok przedstawiono wykres rezystancji typowego czujnika

PTC w funkcji temperatury robocze;j silnika.

1330

Temperatura Rezystancja | N T

Normalna 0...1.5kQ
Zbyt wysoka > 4 kQ

5 = THERMISTOR (0) — zastosowano termistor.
 Zabezpieczenie termiczne silnika jest aktywowane poprzez wejscie cyfrowe. Do wejscia cyfrowego nalezy
przytaczy¢ czujnik PTC albo normalnie zamkniety (NZ) przekaznik termistorowy. Naped odczytuje status tego
wejscia cyfrowego jak podano w tabeli powyze;.
* Kiedy status wejscia cyfrowego jest “0”, oznacza to, ze silnik nie jest przegrzany.
* Patrz rysunki na poczatku opisu tej grupy parametréw.
6 = THERMISTOR (1) — zastosowano termistor.
 Zabezpieczenie termiczne silnika jest aktywowane poprzez wejscie cyfrowe. Do wejscia cyfrowego nalezy
przytaczy¢ normalnie otwarty (NO) przekaznik termistorowy. Naped odczytuje status tego wejscia cyfrowego jak
podano w tabeli powyzej.
* Kiedy status wejscia cyfrowego jest “1”, oznacza to, ze silnik jest przegrzany.
* Patrz rysunki na poczatku opisu tej grupy parametréw.

Opis wszystkich parametréw i sygnatow
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Kod

Opis

3502

INPUT SELECTION

Parametr ten definiuje wejscie uzywane dla sygnatu czujnika temperatury.
1=A11-PT100 oraz PTC.

2 = A2 — PT100 oraz PTC.

3...8 =DI1...DI6 — termistor.

3503

ALARM LIMIT

Parametr ten definiuje graniczng warto$¢ alarmowa dla pomiaru temperatury silnika.
» Dla temperatur silnika powyzej tej wartosci granicznej naped pokazuje komunikat alarmu (2010, MOTOR OVERTEMP)

Dla termistoréw:
0 = de- aktywowany (nieaktywny)
1 = aktywowany

3504

FAULT LIMIT

Parametr ten definiuje graniczng warto$¢ btedu dla pomiaru temperatury silnika.

» Dla temperatur silnika powyzej tej wartosci granicznej naped pokazuje komunikat btedu (9, MOTOR OVERTEMP) i
zatrzymuje sie.

Dla termistoréw:

0 = de- aktywowany (nieaktywny)

1 = aktywowany

Opis wszystkich parametrow i sygnatow
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Grupa 36: Funkcje regulatora czasowego (Timer Functions)

Ta grupa parametréw definiuje funkcje regulatora czasowego. Funkcje te obejmuija;:

Cztery codzienne starty/zatrzymania.

Cztery cotygodniowe starty/zatrzymania, nadrzedne (override).

Cztery funkcje programowalne czasowo dla zebrania razem wybranych

regulatoréw czasowych.

Dana funkcja regulatora czasowego moze by¢ przytaczona do wielu regulatoréw
czasowych oraz dany regulator czasowy moze realizowa¢ wiele funkcji regulatora
czasowego.

Timer 1

3602 Timer1 Daily Str
3603 Timer1 Daily Stp
3604 Timer1 Weekly Str
3605 Timer1 Weekly Stp

Timer1

3606 Timer1 Daily Str
3607 Timer1 Daily Stp
3608 Timer1 Weekly Str
3609 Timer1 Weekly Stp

Timer3

3610 Timer3 Daily Str
3611 Timer3 Daily Stp
3612 Timer1 Weekly Str
3613 Timer1 Weekly Stp

Timer4

3614 Timer4 Daily Str
3615 Timer4 Daily Stp
3616 Timer4 Weekly Str
3617 Timer4 Weekly Stp

Override
3622 Override Sel
3623 Override Time

Timer = regulator czasowy

Daily Str = codzienny start

Daily Stp = codzienne zatrzymanie
Weekly Str = cotygodniowy start

Weekly Stp = cotygodniowe zatrzymanie

Timer1 Function
3626 Timer1 Function Src

Timer2 Function
3627 Timer1 Function Src

Timer3 Function
3628 Timer1 Function Src

Timer4 Function
3629 Timer1 Function Src

Override = funkcja nadrzedna (narzucona)

Dany parametr moze by¢ przytaczony tylko do jednej funkcji regulatora czasowego.

Timer1 Function

3627 Timer2 Function Src

1001 EXT 1 COMMANDS
1002 EXT 2 COMMANDS

3626 Timer1 Function Src 1102 EXT 1/2 SEL
1201 CONST SPEED SEL
. . 1401 RELAY OUTPUT 1...1403 RELAY OUTPUT 3
Timer2 Function 1410 RELAY OUTPUT 4...1412 RELAY OUTPUT 6

4027 PID PARAM SET
8126 TIMED AUTOCHANGE

Opis wszystkich parametréw i sygnatow
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Kod |Opis
3601 [TIMERS ENABLE
Parametr ten stuzy do wyboru zrédta sygnatu zezwolenia dla regulatora czasowego.
0 = NOT SEL - funkcje czasowe sg wylaczone.
1 = DI1- jako zrédto sygnatu zezwolenia dla funkcji czasowej jest zdefiniowane wejscie cyfrowe DI1.
» Aby aktywowac dang funkcje czasowa musi by¢ aktywowane wejscie cyfrowe DI1.
2...6 = DI2...DI6 — jako zrodto sygnatu zezwolenia dla funkcji czasowe;j jest zdefiniowane wejscie cyfrowe DI2...DI6.
7 = ENABLED - funkcje czasowe sg aktywowane.
-1 = DI1(INV) — jako zrodto sygnatu zezwolenia dla funkcji czasowej jest zdefiniowane odwrdcone wejscie cyfrowe
DI1.
» Aby aktywowac dana funkcje czasowag musi by¢ deaktywowane wejscie cyfrowe DI1.
» -2...-6 = DI2(INV)...DI6(INV) — jako zrodto sygnatu zezwolenia dla funkcji czasowej jest zdefiniowane odwrécone
wejscie cyfrowe DI2...DI6.
3602 |START TIME 1
Parametr ten definiuje czas codziennego startu napedu  20:30:00
sterowanego regulatorem czasowym 1. o
» Czas ten moze by¢ zmieniany z krokiem 17:00:00
2-sekundowym. 15:00:00 I:l
+ Jezeli warto$¢ parametru jest 07:00:00, wtedy e
regulator czasowy 1 jest aktywowany o godzinie 7 13:00:00
rano. |:|
* Na rysunku obok pokazano wiele regulatoréw 12:00:00
czasowych ustawionych dla réznych dni tygodnia.
Skréty stosowane na wykresie obok: 10:30:00
Pon. = poniedziatek; Wt. = wtorek; Sr. = $roda 09:00:00
Czw.= czwartek; Pt. = pigtek; Sob. = sobota IV
Niedz. = niedziela 00:00:00
Pon. Wt. Sr. Czw. Pt. Sob. Niedz.
3603 |STOP TIME 1
Parametr ten definiuje czas codziennego zatrzymania napedu sterowanego regulatorem czasowym 1.
+ Czas ten moze by¢ zmieniany z krokiem 2-sekundowym.
« Jezeli warto$¢ parametru jest 09:00:00, wtedy regulator czasowy 1 jest deaktywowany o godzinie 9 rano.
3604 |START DAY 1
Parametr ten definiuje cotygodniowy dzien startu napedu sterowanego regulatorem czasowym 1.
1 = Monday (Poniedziatek)
7 = Sunday (Niedziela)
« Jezeli wartos¢ parametru jest “1”, wtedy regulator czasowy 1 jest cotygodniowo aktywowany o pétnocy w
poniedziatek (godzina 00:00:00).
3605 |STOP DAY 1
Parametr ten definiuje cotygodniowy dzien zatrzymania napgdu sterowanego regulatorem czasowym 1.
1 = Monday (Poniedziatek)
7 = Sunday (Niedziela)
« Jezeli wartos¢ parametru jest “5”, wtedy regulator czasowy 1 jest cotygodniowo deaktywowany o potnocy w
piatek (godz. 23:59:58).
3606 |START TIME 2
Parametr ten definiuje czas codziennego startu napedu sterowanego regulatorem czasowym 2.
* Patrz opis powyzej dla parametru 3602
3607 |STOP TIME 2
Parametr ten definiuje czas codziennego zatrzymania napedu sterowanego regulatorem czasowym 2.
* Patrz opis powyzej dla parametru 3603
3608 |START DAY 2
Parametr ten definiuje cotygodniowy dzien startu napedu sterowanego regulatorem czasowym 2.
+ Patrz opis powyzej dla parametru 3604

Opis wszystkich parametrow i sygnatow




Podrecznik Uzytkownika ACS550 133

Kod

Opis

3609

STOP DAY 2
Parametr ten definiuje cotygodniowy dzien zatrzymania napedu sterowanego regulatorem czasowym 2.
* Patrz opis powyzej dla parametru 3605

3610

START TIME 3
Parametr ten definiuje czas codziennego startu napedu sterowanego regulatorem czasowym 3.
* Patrz opis powyzej dla parametru 3602

3611

STOP TIME 3
Parametr ten definiuje czas codziennego zatrzymania napedu sterowanego regulatorem czasowym 3.
* Patrz opis powyzej dla parametru 3603

3612

START DAY 3
Parametr ten definiuje cotygodniowy dzien startu napedu sterowanego regulatorem czasowym 3.
* Patrz opis powyzej dla parametru 3604

3613

STOP DAY 3
Parametr ten definiuje cotygodniowy dzien zatrzymania napedu sterowanego regulatorem czasowym 3.
* Patrz opis powyzej dla parametru 3605

3614

START TIME 4
Parametr ten definiuje czas codziennego startu napedu sterowanego regulatorem czasowym 4.
* Patrz opis powyzej dla parametru 3602

3615

STOP TIME 4
Parametr ten definiuje czas codziennego zatrzymania napedu sterowanego regulatorem czasowym 4.
* Patrz opis powyzej dla parametru 3603

3616

START DAY 4
Parametr ten definiuje cotygodniowy dzien startu napedu sterowanego regulatorem czasowym 4.
* Patrz opis powyzej dla parametru 3604

3617

STOP DAY 4
Parametr ten definiuje cotygodniowy dzien zatrzymania napedu sterowanego regulatorem czasowym 4.
* Patrz opis powyzej dla parametru 3605

3622

BOOSTER SEL

Parametr ten stuzy do wyboru zrédfa dla sygnatu wzmacniacza.

0 = NOT SEL — sygnat narzucania jest wytgczony.

1 =DI1 — jako zrédio sygnatu wzmacniacza jest zdefiniowane wejscie cyfrowe DI1.

2...6 = DI2...DI6 — jako zrodto sygnatu wzmacniacza jest zdefiniowane wejscie cyfrowe DI2...DI6.

-1 = DI1(INV) — jako zrodio sygnatu wzmacniacza jest zdefiniowane odwrécone wejscie cyfrowe DI1.

-2...-6 = DI2(INV)...DI6(INV) — jako zrédto sygnatu wzmacniaczawzmacniacza jest zdefiniowane odwrécone wejscie
cyfrowe DI2...DI6.

3623

BOOSTER TIME |
Parametr ten definiuje czas aktywnosci wzmacniacza (tzw. |
czas wzmacniacza). Odliczanie tego czasu rozpoczyna sig W \Wzmacniacz | —
momencie kiedy zostanie wyzwolony sygnat SEL bustera. aktywny |
Jezeli wartos¢ tego parametru jest 1:30:00, wtedy buster jest | |
aktywny przez 1 godzine i 30 minut po wyzwoleniu aktywacji I |
Aktywacja DI |

wejscia cyfrowego DI.

]

| .
Czas wzmacniacza'

Opis wszystkich parametréw i sygnatow
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Kod

Opis

3626

TIMER FUNC1 SRC

Przy pomocy tego parametru zbiera sie wszystkie pozadane regulatory czasowe do danej funkcji czasowe;j.
0 = NOT SEL - nie wybrano zadnych regulatoréw czasowych.

1 =T1 - do funkcji czasowej wybrano Regulator Czasowy 1.

2 = T2 — do funkcji czasowej wybrano Regulator Czasowy 2.

3=T2+ T1 - do funkcji czasowej wybrano Regulator Czasowy 1 i 2.

4 = T3 — do funkcji czasowej wybrano Regulator Czasowy 3.

5=T3+ T1 - do funkcji czasowej wybrano Regulator Czasowy 1 i 3.

6 =T3 + T2 — do funkcji czasowej wybrano Regulator Czasowy 2 i 3.

7 =T3 + T2 + T1 — do funkcji czasowej wybrano Regulator Czasowy 1, 2 3.

8 = T4 — do funkcji czasowej wybrano Regulator Czasowy 4.

10 =T4 + T2 — do funkcji czasowej wybrano Regulator Czasowy 4 i 2.

11 =T4 + T2 + T1 — do funkcji czasowej wybrano Regulator Czasowy 4, 2i 1.

12 =T4 + T3 - do funkcji czasowej wybrano Regulator Czasowy 4 i 3.

13 =T4 + T3 + T1 — do funkcji czasowej wybrano Regulator Czasowy 4, 3i 1.

14 =T4 + T3 + T2 — do funkcji czasowej wybrano Regulator Czasowy 4, 3 i 2.

15=T4 + T3 + T2 + T1 — do funkcji czasowej wybrano Regulator Czasowy 4, 3, 2 1.

16 = BOOSTER (B) — do funkcji czasowej wybrano Buster.

17 =B + T1 — do funkcji czasowej wybrano Buster i Regulator Czasowy 1.

18 = B+ T2 — do funkcji czasowej wybrano Buster i Regulator Czasowy 2.

19 =B+ T2 + T1 - do funkcji czasowej wybrano Buster i Regulator Czasowy 1 oraz 2.

20 = B + T3 — do funkcji czasowej wybrano Buster i Regulator Czasowy 3.

21 =B + T3 + T1 — do funkcji czasowej wybrano Buster i Regulator Czasowy 3 oraz 1.

22 =B + T3 + T2 — do funkcji czasowej wybrano Buster i Regulator Czasowy 3 oraz 2.
23=B+ T3+ T2+ T1 - do funkcji czasowej wybrano Buster i Regulator Czasowy 3, 2 oraz 1.
24 = B + T4 — do funkcji czasowej wybrano Buster i Regulator Czasowy 4.

25 =B + T4 + T1 — do funkcji czasowej wybrano Buster i Regulator Czasowy 4 oraz 1.

26 = B + T4 + T2 — do funkcji czasowej wybrano Buster i Regulator Czasowy 4 oraz 2.

27 =B+ T4+ T2+ T1 - do funkcji czasowej wybrano Buster i Regulator Czasowy 4, 2 oraz 1.
28 =B + T4 + T3 — do funkcji czasowej wybrano Buster i Regulator Czasowy 4 oraz 3.

29 =B + T4 + T3 +T1 — do funkcji czasowej wybrano Buster i Regulator Czasowy 4, 3 oraz 1.
30 =B + T4 + T3 + T2 — do funkcji czasowej wybrano Buster i Regulator Czasowy 4, 3 oraz 2.
31=B+ T4+ T3 + T2 + T1 — do funkcji czasowej wybrano Buster i Regulator Czasowy 4, 3, 2 oraz 1.

3627

TIMER FUNC2 SRC
* Patrz opis powyzej dla parametru 3626.

3628

TIMER FUNC3 SRC
* Patrz opis powyzej dla parametru 3626.

3629

TIMER FUNC4 SRC
+ Patrz opis powyzej dla parametru 3626.
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Grupa 40: Sterowanie procesowe PID Zestaw 1 (Process PID Set 1)

Ta grupa parametréw definiuje tryb sterowania procesowego PID dla napedu. W
trybie sterowania PID naped poréwnuje sygnat zadawania (punkt ustalony) z
sygnatem biezacym (sygnatem sprzezenia zwrotnego) i automatycznie tak reguluje
predko$¢ napedu, aby te dwa sygnaty odpowiadaty sobie. Réznica pomiedzy tymi
dwoma sygnatami (tj. réznica miedzy sygnatem zadawania a sygnatem wartosci
biezacej) jest wartoscig btedu.

Sterowanie PID jest definiowane przez trzy grupy parametrow:

» Grupa 40 “Sterowania procesowe PID Zestaw 1”. Normalnie jest uzywany ten
zestaw parametrow.

* Grupa 41 “Sterowania procesowe PID Zestaw 2”.
Obie grupy 40 oraz 41 zawierajg te same parametry, z wyjatkiem parametru
uzywanego do wyboru zestawu parametréw PID (parametru 4027).

* Grupa 42 “Zewnetrzne / Dostrajanie PID” definiuje:

— zewnetrzne parametry sterowania PID, lub
— parametry wejsciowe dostrajania dla zadawania predkosci / czestotliwosci.

Kod

Opis

4001

GAIN

Parametr ten definiuje przyrost dla regulatora PID.

+ zakres nastaw jest: 0,1... 100.

* Przy nastawie ‘0,1”, sygnat wyjsciowy regulatora PID zmienia sie o wartosé: 1/10 x wartos¢ btedu.
* Przy nastawie “100”, sygnat wyjsciowy regulatora PID zmienia sie o wartos¢: 100 x warto$¢ btedu.

Nalezy uzy¢ wartosci przyrostu proporcjonalnego oraz czasu catkowania aby dostosowac¢ czuto$¢ systemu regulaciji.

+ Niska wartos$¢ przyrostu proporcjonalnego oraz wysoka warto$¢ czasu catkowania zapewnia stabilnos¢ systemu
regulacji, ale powoduje, Zze ma on niskg czutos¢ (tj. powoli reaguje na zmiany wymuszenia).

Jezeli warto$¢ przyrostu proporcjonalnego jest zbyt wysoka lub czas catkowania zbyt krétki, system regulacji moze

stac sie niestabilny.

Procedura:

* Na poczatku nalezy ustawic:

* 4001 cAaIN = 0.0.
* 4002 INTEGRATION TIME = 20 sekund.

» Uruchomic¢ system regulaciji i sprawdzi¢ czy uda mu sie osiagna¢ punkt ustalony wystarczajgco szybko, przez caty
ten czas pracujac stabilnie. Jezeli tak nie jest, nalezy zwieksza¢ parametr GAIN (4001, przyrost ), az sygnat biezacy
(lub predkos$¢ napedu) zacznie oscylowaé w sposdéb ciaglty. Aby wzbudzi¢ te oscylacje moze by¢ konieczne
uruchomienie i zatrzymanie napedu.

» Zredukowa¢ parametr GAIN (4001, przyrost ), az oscylacje ustana.

» Ustawi¢ GAIN (4001, przyrost) aby jego wartosc¢ byta 0,4 do 0,6 razy wartos¢ tego parametru ustawiona w
poprzednim kroku.

» Zwiekszac¢ parametr INTEGRATION TIME (4002, czas catkowania) az sygnat sprzezenia zwrotnego (lub preko$é
napedu) zacznie oscylowac w sposob ciggly. Aby wzbudzi¢ te oscylacje moze by¢ konieczne uruchomienie i
zatrzymanie napedu.

» Zwieksza¢ parametr INTEGRATION TIME (4002, czas catkowania) az oscylacje ustana.

» Ustawi¢ INTEGRATION TIME (4002, czas catkowania) aby jego wartos¢ byta 1,15 do 1,5 razy wartos¢ tego parametru
ustawiona w poprzednim kroku.

+ Jezeli sygnat sprzezenia zwrotnego zawiera wysokoczestotliwosciowe zaktdcenia, nalezy zwiekszy¢ wartosé
parametru 1303 FILTER Al1 lub 1306 FILTER AI2 az zakldcenia te zostang odfiltrowane z tego sygnatu.

Opis wszystkich parametréw i sygnatow
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Kod

Opis

4002

INTEGRATION TIME A
Parametr ten definiuje czas catkowania regulatora PID. / \
Czas catkowania jest to czas potrzebny aby sygnat wyjsciowy B
regulatora PID wzrdst o wartos¢ réwng wartosci btedu: D (P 4001 = 10)| |
» Warto$c btedu jest stata i wynosi 100%.
« Przyrost = 1. C(P4001=1)] | |
» Czas catkowania wynoszacy 1 sekunde oznacza, ze 100% |
|
|

.

—

zmiany sygnatu wyjsciowego uzyskuje sie w ciggu jednej
sekundy.
0.0 = NOT SEL — catkowanie wylgczone (wytgczona cze$é [
catkujgca regulatora PID). A = Btad
0.1...600.0 = czas catkowania w sekundach. B = Skokowa zmiana w. btedu

Informacje na temat procedurty regulacji patrz opis dla parametru C = s. wyjsciowy reg. z przyrostem = 1
4001, D = s. wyjsciowy reg. z przyrostem = 10

~-— P 4002 —>

4003

DERIVATION TIME

Parametr ten definiuje czas rézniczkowania regulatora PID.

» Mozliwe jest dodanie do sygnatu wyjsciowego regulatora PID 100% |F-— - - - - - - A
pochodnej btedu. Pochodna btedu jest to wspodtczynnik zmiany

wartosci btedu w czasie. Np. jezeli wartos¢ btedu procesowego |

zmienia si¢ liniowo, jego pochodna ma warto$¢ stata, ktora jest I

dodawana do sygnatu wyjsciowego regulatora PID. |

I

I

I

I

Btad 4 Wartosé¢ btedu procesowego

» Pochodna btedu jest filtrowana przy pomocy filtra
1-szego rzedu. Stata czasowa tego filtra jest zdefiniowana
parametrem 4004 PID DERIV FILTER. 0%
0.0 = NOT SEL — wytaczona jest czes¢ wyjscia regulatora PID
rézniczkujaca pochodng btedu . .
0.1...10.0 = czas rézniczkowania w sekundach. Wyjscie reg. PID . .
A Czeéé)r?mcz. Iwa. reg. PID

>t

Skréty na wykresach obok: Przyrost
w. = wartosci; s. = sygnat; reg. = regulatora P 401
Czes¢ roznicz. wyj. reg. = czes$é rézniczkujaca wyjscia
regulatora -t
reg. = regulatora -« P 4003 —»

4004

PID DERIV FILTER

Parametr ten definiuje statg czasowa filtra dla sktadowej sygnatu wyjsciowego regulatora PID odpowiadajace;j

pochodnej btedu.

» Pochodna btedu jest filtrowana przy pomocy filtra 1-szego rzedu zanim zostanie ona dodana do sygnatu
wyjsciowego regulatora PID.

» Zwiekszenie statej czasowej filtra dla czesci ré6zniczkujgcej regulatora PID wygtadza sktadowg sygnatu
wyjsciowegdo regulatora odpowiadajacg pochodnej btedu, redukujgc poziom zakidcen.

0.0 = NOT SEL — wytaczony filtr sktadowej sygnatu wyjsciowego regulatora odpowiadajacej pochodnej btedu.

0.1...10.0 = stata czasowa btedu w sekundach.

4005

ERROR VALUE INV

Przy pomocy tego parametru wybiera sie normalng lub odwrécong relacje pomiedzy sygnatem sprzezenia zwrotnego
a predkoscig napedu.
0 = NO — relacja normalna, zmniejszenie sygnatu sprzezenia zwrotnego zwigksza predkos$¢ napedu.
Btad = Zadawanie - Sygnat sprzezenia zwrotnego
1 = YES — relacja odwrécona, zmniejszenie sygnatu sprzezenia zwrotnego zmniejsza predkos$¢ napedu.
Btad = Sygnat sprzezenia zwrotnego - Zadawanie

4006

UNIT

Przy pomocy tego parametru wybiera sie jednostke dla wartos$ci biezacych regulatora PID (parametry PID: 0128,
0130, oraz 0132).

« Lista dostepnych jednostek patrz opis dla parametru 3405.

Opis wszystkich parametrow i sygnatow
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Kod |Opis
4007 |DSP FORMAT - . . . - . W. par. 4007 |W. wpr. | Na wysw.
Parametr ten definiuje potozenie przecinka (liczbe miejsc po przecinku) ) 0003 3
dla warto$ci biezacych regulatora
» Wprowadzi¢ potozenie przecinka liczac od prawej strony wprowadzane;j 1 0031 3.1
wartosci (to jest, wprowadzi¢ liczbe miejsc po przecinku). 2 0314 |3.14
 Patrz tabela obok: przykfad dla uzycia wartosci “pi” (3.14159). 3 3142 3.142
Skroty zastosowane w tabeli obok:
W. par. = warto$¢ parametru
W. wpr. = wartos¢ wprowadzona
Na wyswietlaczu = pokazane na wyswietlaczu
4008 0% VALUE Jednostki (P4006)
Parametr ten definiuje (razem z nastepnym parametrem) Skala (P4007) +1000%
skalowanie zastosowane dla wartosci biezacych regulatora PID A -
(PID1 parametry 0128, 0130 oraz 0132).
+ Jednostki oraz skala sg zdefiniowane przez parametry 4006 oraz P4009 | — — — — — — ,
4007. |
4009 100 % VALUE
Parametr ten definiuje (razem z poprzednim parametrem) P 4008-| — — |
skalowanie zastosowane dla warto$ci biezacych regulatora PID. . |
+ Jednostki oraz skala sa zdefiniowane przez parametry 4006 oraz e I . -
4007. .- 0% 100%
wewn. = wewnetrzna -1000% Skala wewn.(%)
4010 |SET POINT SEL

Parametr ten definiuje zrodto sygnatu zadawania dla regulatora PID.

 Parametr ten nie ma znaczenia kiedy zastosowano obejscie regulatora PID (patrz parametr 8121 REG BYPASS
CTRL).

0 = klawiatura — zadawanie jest podawane z panelu sterowania.

1 = Al1 — jako zrodto sygnatu zadawania zdefiniowano wejscie analogowe Al1.

2 = AI2 — jako zrodto sygnatu zadawania zdefiniowano wejscie analogowe Al2.

8 = comm — jako zrédio sygnatu zadawania zdefiniowano wejscie magistrali komunikacyjnej FIELDBUS.

9 = coMmM + A1 — jako zrédto sygnatu zadawania zdefiniowano kombinacje sygnatu z magistrali komunikacyjnej
FIELDBUS oraz z wejscia analogowego 1 (A1) - patrz “Korekcja zadawania z wejscia analogowego” ponize;.

10 = comm * AI1 — jako zrédto sygnatu zadawania zdefiniowano kombinacje sygnatu z magistrali komunikacyjnej
FIELDBUS oraz z wejscia analogowego 1 (A1) - patrz “Korekcja zadawania z wejscia analogowego” ponize;.

11 = DI3U, 4D(RNC) — jako zrodto sygnatu zadawania zdefiniowano wejscia cyfrowe, dziatajgce jako sterowanie
potencjometrem silnika:
* DI3 zwieksza zadawanie (“U” oznacza UP = zwiekszanie).
* DI4 zmniejsza zadawanie (“D” oznacza DOWN = zmniejszanie).
» Parametr 2205 ACCELER TIME 2 steruje wspotczynnikiem zmiany sygnatu zadawania.
* R = polecenie Stop resetuje zadawanie do zera.
* NC = warto$¢ zadawania nie jest kopiowana.

12 = DI3U, 4D(NC) — tak samo jak dla DI3u, 4D(RNC) powyzej, z wyjatkiem ze:
* Polecenie Stop nie resetuje zadawania do zera. Przy restartowaniu silnik rozpedza sie wedtug wybranej krzywej

(stromosci) rozpedzania do zapisanej w pamieci predkosci zadane;j.

13 = DI5U, 6D(NC) — tak samo jak dla DI3u, 4D(NC) powyzej, z wyjatkiem ze:
» Wykorzystywane sg wejscia cyfrowe DI5 oraz DI6.

14 = A1 + AI2 — jako zrédio sygnatu zadawania zdefiniowano kombinacje sygnatu wejscia analogowego 1 (Al1) oraz 2
(AI2) - patrz “Korekcja zadawania z wejscia analogowego” ponizej.

15 = Al1 * AI2 — jako zrédto sygnatu zadawania zdefiniowano kombinacje sygnatu wejscia analogowego 1 (A1) oraz 2
(A12) - patrz “Korekcja zadawania z wej$cia analogowego” ponizej.

16 = A1 - AI2 — jako zrodto sygnatu zadawania zdefiniowano kombinacje sygnatu wejscia analogowego 1 (A1) oraz 2
(A12) - patrz “Korekcja zadawania z wej$cia analogowego” ponize;.

17 = AI1/A12 — jako zrodto sygnatu zadawania zdefiniowano kombinacje sygnatu wejscia analogowego 1 (A1) oraz 2
(A12) - patrz “Korekcja zadawania z wejscia analogowego” ponizej.

19 = INTERNAL — jako zrédio sygnatu zadawania zdefiniowano warto$¢ statg ustawiong parametrem 4011.

Opis wszystkich parametréw i sygnatow
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Kod |Opis

Korekcja zadawania z wejscia analogowego

Do wyliczenia wartos$ci parametréw 9, 10, oraz 14...17 wykorzysta¢ wzory podane w tabeli ponizej.
Nastaw | Zadawanie dla wejscia analogowego (Al) jest
wart. wyliczane wg. nastepujacego wzoru:

C+B wartos¢ C + (warto$¢ B - 50% wartosci zadanej) wart. = wartosci

C*B wartos¢ C * (warto$¢ B / 50% warosci zadanej)

C-B (wartos¢ C + 50% wartosci zadanej) - wartosci B

C/B (wartos¢C * 50% wartosci zadanej) / wartosci B

gdzie:

» C = wartos¢ Zadawania Gtéwnego A
( = comm dla wartosci parametru 9, 10 oraz 120-[
= Al1 dla warto$ci parametru 14...17). 17 (/)

» B = Zadawanie Korygujgce 100~ ;//_ _________________

( = A1 dla wartosci parametru 9, 10 oraz
= AI2 dla warto$ci parametru 14...17). 80— — =\ - - oo ___.

Przyktad:

Na rysunku obok pokazano krzywe zrodta <——9, 14 (+)
zadawania dla nastaw wartosci 9, 10, oraz Sl e N N~ -t
14...17, gdzie:

e C=25%. 40-- - """ RN - = - - - 10, 15 (*)

* P 4012 SETPOINT MIN = 0.

* P 4013 SETPOINT MAX = 0. 20-|- - - - - - - = ~N——— -

» B zmienia sie wzdtuz osi poziome;j.

. «——16() _
0 100% B
4011 INTERNAL SETPNT
Przy pomocy tego parametru ustawia sie warto$¢ statg uzywang jako zadawanie procesowe.
« Jednostki oraz skala sg zdefiniowane przez parametry 4006 oraz 4007.
4012 [SETPOINT MIN
Przy pomocy tego parametru ustawia sie warto$¢ minimalng dla zrodta sygnatu zadawania - patrz opis dla parametru
4010.
4013 |[SETPOINT MAX
Przy pomocy tego parametru ustawia sie warto§¢ maksymalng dla zrédta sygnatu zadawania - patrz opis dla
parametru 4010.
4014 |FBK SEL.

Parametr ten definiuje sygnat sprzezenia zwrotnego dla regulatora PID.

» Jako sygnat sprzezenia zwrotnego mozna zdefiniowac kombinacje dwu sygnatéw wartosci biezacych (ACT1 oraz
ACT2).

» Uzy¢ parametru 4016 aby zdefiniowa¢ zrédto sygnatu wartosci biezacej 1 (ACT1).

» Uzy¢ parametru 4017 aby zdefiniowa¢ zrodto sygnatu wartosci biezacej 2 (ACT2).

1 = ACT1 — jako sygnat sprzezenia zwrotnego zdefiniowano sygnat wartosci biezacej 1 (ACT1).

2 = ACT1-ACT2 — jako sygnat sprzezenia zwrotnego zdefiniowano kombinacje sygnatéw ACT1 minus ACT2.

3 = ACT1+ACT2 — jako sygnat sprzezenia zwrotnego zdefiniowano kombinacje sygnatéw ACT1 plus ACT2.

4 = ACT1*ACT2 — jako sygnat sprzezenia zwrotnego zdefiniowano kombinacje sygnatéw ACT1 razy ACT2.

5 = ACT1/ACT2 — jako sygnat sprzgzenia zwrotnego zdefiniowano kombinacje sygnatéw ACT1 podzieli¢ przez ACT2.

6 = MIN (A1, A2) — jako sygnat sprzezenia zwrotnego zdefiniowano mniejszy z sygnatéw ACT1 i ACT2.

7 = MAX (A1, A2) — jako sygnat sprzezenia zwrotnego zdefiniowano wiekszy z sygnatéw ACT1 i ACT2.

8 = SQRT (A1-A2) — jako sygnat sprzezenia zwrotnego zdefiniowano pierwiastek kwadratowy z kombinacji sygnatéw
ACT1 minus ACT2.

9 = sQA1 + SQA2 — jako sygnat sprzezenia zwrotnego zdefiniowano nastepujaca kombinacje: pierwiastek kwadratowy
z ACT1 plus pierwiastek kwadratowy z ACT2.

Opis wszystkich parametrow i sygnatow
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Kod

Opis

4015

FBK MULTIPLIER

Parametr ten definiuje dodatkowy mnoznik dla sygnatu sprzezenia zwrotnego regulatora PID zdefiniowanego przez
parametr 4014.

+ Jest on uzywany gtédwnie w zastosowaniach, gdzie przeptyw jest wyliczany z réznicy cisnien.

0 = NOT USED.

-32.768...32.767 = mnoznik zastosowany do sygnatu zdefiniowanego przez parametr 4014 FBK SEL.

Przyktad: FBK = Multiplier x /Al — A2

4016

ACT1 INPUT

Parametr ten definiuje zrodto dla sygnatu wartosci biezacej 1 (ACT1).
0 = Al 1 — jako Zrédio sygnatu wartosci biezacej 1 (ACT1) zdefiniowano wejscie analogowe Al1.
1 = Al 2 — jako Zrédto sygnatu wartosci biezacej 1 (ACT1) zdefiniowano wejscie analogowe Al2.
2 = Current — jako sygnat wartosci biezacej ACT1 uzywa sie pradu skalowanego w sposéb nastepujacy:
* Min ACT1 = prad 0
* Max ACT1 = 2 x prad znamionowy
3 = Torque — jako sygnat wartosci biezacej ACT1 uzywa sie momentu obrotowego skalowanego w sposéb
nastepujacy:
* Min ACT1 = -2 x znamionowy moment obrotowy
* Max ACT1 = 2 x znamionowy moment obrotowy
4 = Power — jako sygnat wartosci biezacej ACT1 uzywa sie mocy skalowanej w sposob nastepujacy:
* Min ACT1 = -2 x moc znamionowa
* Max ACT1 = 2 x moc znamionowa

4017

ACT2 INPUT

Parametr ten definiuje zrédto dla sygnatu wartosci biezacej 2 (ACT2).
0 = Al 1 — jako zrédto sygnatu warto$ci biezacej 2 (ACT2) zdefiniowano wejscie analogowe Al1.
1 = Al 2 — jako Zrédto sygnatu wartosci biezacej 2 (ACT2) zdefiniowano wejscie analogowe Al2.
2 = Current — jako sygnat wartosci biezgcej ACT1 uzywa sie pradu skalowanej w sposdb nastepujacy:
* Min ACT1 = prad 0
* Max ACT1 = 2 x prad znamionowy
3 = Torque — jako sygnat wartosci biezacej ACT2 uzywa sie momentu obrotowego skalowanego w sposéb
nastepujacy :
* Min ACT2 = -2 x znamionowy moment obrotowy
* Max ACT2 = 2 x znamionowy moment obrotowy
4 = Power — jako sygnat wartos$ci biezacej ACT2 uzywa sie mocy skalowanej w sposéb nastepujacy:
* Min ACT2 = -2 x moc znamionowa
* Max ACT2 = 2 x moc znamionowa

4018

ACT1 MINIMUM

Przy pomocy tego parametru ustawia sie wartos¢ minimalng dla

sygnatu wartosci biezacej ACT1. P 4019

* Uzywany z nastawami minimalnymi/maksymalnymi wejscia
analogowego (np. 1301 MINIMUM AI1, 1302 MAXIMUM AI1).

+ Skaluje wejscia analogowe uzywane jako zrédto sygnatu
wartosci biezace;j. P 4018

+ Patrz rysunek obok: A= normalny; B = odwrécony (ACT1 MINIMUM ! . o
> ACT1 MAXIMUM) P 1301 P 1302

ACT1 (%)) A

4019

ACT1 MAXIMUM Sygnat wejscia analogowego
Przy pomocy tego parametru ustawia sie wartos¢ maksymalng dla
sygnatu wartosci biezgcej ACT1. ACT1 (%) A B
+ Patrz opis dla parametru 4018 ACT1 MINIMUM. P 4018 |

4020

ACT2 MINIMUM

Przy pomocy tego parametru ustawia sie wartos¢ minimalng dla s.
wartosci biezacej ACT2.

» Patrz opis dla parametru 4018 ACT1 MINIMUM.

4021

ACT2 MAXIMUM P 4019-- - - -

Przy pomocy tego parametru ustawia sie wartos¢ maksymalng dla i
sygnatu wartosci biezacej ACT2. P 1301 P 1302
» Patrz opis dla parametru 4018 ACT1 MINIMUM.

Sygnat wejscia analogowego

Opis wszystkich parametréw i sygnatow
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Kod

Opis

4022

SLEEP SELECTION

Parametr ten definiuje sterowanie funkcja “u$pienia” regulatora PID.

0 = NOT SEL- funkcja “u$pienia” regulatora PID wylaczona.

1 = DI1 — jako zrédto sygnatu sterowania funkcja “uspienia” regulatora PID zdefiniowano wejscie cyfrowe DI1.
» Aktywacja wejscia cyfrowego aktywuje funkcje “uspienia” regulatora PID.
» Deaktywacja wejscia cyfrowego przywraca regulacje PID.

2...6 = DI2...DI6 — jako zrédto sygnatu sterowania funkcjg “uspienia” regulatora PID zdefiniowano wejscie cyfrowe
DI2...DI6.
* Patrz opis powyzej dla DI1.

7 = INTERNAL — jako zrédio sygnatu sterowania funkcjag “uspienia” regulatora PID zdefiniowano wyjsciowe
obr/min / czestotliwo$¢, zadawanie procesowe oraz procesowg wartos¢ biezaca - patrz parametry 4025 WAKE-UP
DEV oraz 4023 PID SLEEP LEVEL.

-1 = DI1(INV) — jako zrédto sygnatu sterowania funkcjg “uspienia” regulatora PID zdefiniowano odwrécone wejscie
cyfrowe DI1.
» Deaktywacja wejscia cyfrowego aktywuje funkcje “uspienia” regulatora PID.
» Aktywacja wejscia cyfrowego przywraca sterowanie PID.

-2...-6 = DI2(INV)...DIB(INV) — jako zrodto sygnatu sterowania funkcjg “uspienia” regulatora PID zdefiniowano
odwrécone wejscie cyfrowe DI2...DI6.
* Patrz opis powyzej dla DI1(INV).

Opis wszystkich parametrow i sygnatow
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Kod

Opis

4023

PID SLEEP LEVEL

Przy pomocy tego parametru ustawia sie predkosc¢ / czestotliwosé
silnika, ktéra uaktywnia funkcje “uspienia” regulatora PID -
predkos¢ / czgstotliwos¢ silnika ponizej poziomu ustawionego tym
parametrem przez czas co hajmniej rowny temu ustawionemu
parametrem 4024 PID SLEEP DELAY aktywuje funkcje “uspienia”
regulatora PID (zatrzymujac naped).
* Wymaga 4022 = 7 INTERNAL.
» Patrz rysunek obok: A = PID poziom sygnatu wyjsciowego;

B = sygnat procesowego sprzezenia zwrotnego PID.

4024

PID SLEEP DELAY

Przy pomocy tego parametru ustawia sie czas zwitoki dla funkciji
“uspienia” regulatora PID - predkos¢ / czgstotliwosc silnika ponizej
poziomu ustawionego parametrem 4023 PID SLEEP LEVEL przez
czas co najmniej rowny ustawionemu tym parametrem aktywuje
funkcje “uspienia” regulatora PID (zatrzymujac naped).

+ Patrz opis powyzej dla 4023 PID SLEEP LEVEL.

4025

WAKE-UP DEVIATION

Parametr ten definiuje odchylenie “budzenia” regulatora PID

- odchylenie od punktu ustalonego wieksze niz ta wartos¢ przez

czas co hajmniej rowny temu ustawionemu parametrem 4026

WAKE-UP DELAY, powoduje restart (ponowne uruchomienie)

regulatora PID.

+ Parametry 4006 oraz 4007 definiujq jednostki oraz skale.

+ Parametr 4005 = 0,

Poziom “budzenia” = Poziom ustalony - Odchylenie “budzenia”.

+ Parametr 4005 = 1,

Poziom “budzenia” = Poziom ustalony + Odchylenie “budzenia”.

* Poziom “budzenia” moze by¢ powyzej lub ponizej punktu
ustalonego.

Patrz rysunki obok:

» C = Poziom “budzenia” kiedy parametr 4005 = 1

* D = Poziom “budzenia” kiedy parametr 4005 = 0

« E = sygnat sprzezenia zwrotnego jest powyzej poziomu
“budzenia” przez czas dtuzszy niz ten ustawiony parametrem
4026 WAKE-UP DELAY — funkcja regulacji PID zostaje
przywrocona.

» F = sygnat sprzezenia zwrotnego jest ponizej poziomu
“budzenia” przez czas diuzszy niz ten ustawiony parametrem
4026 WAKE-UP DELAY — funkcja regulacji PID zostaje
przywrocona.

4026

WAKE-UP DELAY

Przy pomocy tego parametru ustawia sie czas zwtoki dla funkgiji
“budzenia” regulatora PID - odchylenie od punktu ustalonego
wieksze niz 4025 WAKE-UP DEVIATION, przez czas co hajmniej
réwny wartosci tego parametru powoduje restart regulatora PID
(przywrocenie regulacji PID).

t < P 4024 A

P. ustal.
;P 4025

—
N
o
o
(43}

]
o

S ~ — c
¢P4025 —~ =P 4026

- P. ustal.
P 4025 / b

—> ~ P 4026
F

P. ust. = poziom ustalony

Opis wszystkich parametréw i sygnatow
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Kod

Opis

4027

PID 1 PARAM SET

Parametr ten definiuje sposéb wyboru pomiedzy zestawem parametréow PID Set 1 oraz PID Set 2.

Wybér zestawu parametrow PID:

Kiedy wybierze sie Zestaw 1, uzywa sie parametrow 4001...4026.

Kiedy wybierze sie Zestaw 2, uzywa sie parametréw 4101...4126.

0 = SeT 1 — jest aktywny zestaw PID Set 1 (parametry 4001...4026).

1 = DI1 — jako zrédto sygnatu sterowania dla wyboru zestawu parametréw PID zdefiniowano wejscie cyfrowe DI1.
» Aktywacja wejscia cyfrowego wybiera zestaw PID Set 2.

» Deaktywacja wejscia cyfrowego wybiera zestaw PID Set 1.

2...6 = DI2...DI6 — jako zrodto sygnatu sterowania dla wyboru zestawu parametrow PID zdefiniowano wejscie cyfrowe
DI2...DI6.

« Patrz opis powyzej dla DI1.

7 = SET 2 — jest aktywny zestaw PID Set 1 (parametry 4101...4126).

8...11 = TIMER FUNCTION 1...4 — jako zrodto sygnatu sterowania dla wyboru zestawu parametrow PID zdefiniowano
funkcje regulatora czasowego (funkcja regulatora czasowego deaktywowana = PID Set 1; funkcja regulatora
czasowego aktywowana = PID Set 2)

+ Patrz opis dla grupy parametréw 36: “Funkcje regulatora czasowego”.

-1 = DI1(INV) — jako zrodto sygnatu sterowania dla wyboru zestawu parametréw PID zdefiniowano odwrécone wejscie

cyfrowe DI1.
» Aktywacja wejscia cyfrowego wybiera zestaw PID Set 1.
» Deaktywacja wejscia cyfrowego wybiera zestaw PID Set 2.

-2...-6 = DI2(INV)...DIB(INV) — Zrodto sygnatu sterowania dla wyboru zestawu parametréow PID zdefiniowano
odwrécone wejscie cyfrowe DI2...DI6.

« Patrz opis powyzej dla DI1(INV).

Opis wszystkich parametrow i sygnatow




Podrecznik Uzytkownika ACS550 143

Grupa 41: Sterowanie procesowe PID Zestaw 2 (Process PID Set 2)

Parametry tej grupy nalezg do zestawu PID Set 2. Funkcje parametrow 4101...4126
sg analogiczne jak funkcje parametrow 4001...4026 zestawu PID Set 1.

Zestaw parametrow PID Set 2 moze by¢ wybrany przy pomocy parametru 4027 PID
1 PARAM SET.

Opis wszystkich parametréw i sygnatow
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Grupa 42: Zewnetrzne / Dostrajanie PID (External / Trimming PID)

W grupie tej sg zdefiniowane parametry zewnetrznej funkcji PID i parametry
dostrajania PID. Funkcje parametréw 4201...4221 sg analogiczne jak funkcje
parametrow 4001...4021 (4011...4021) dla zestawu PID Set 1 (PID Set 2). Grupy
parametrow 40 i 41 definiujg parametry dla procesowego sterowania PID.

Kod |Opis

4228 |ACTIVATE

Parametr ten definiuje zrodto sygnatu sterowania dla funkcji zewnetrznego sterowania PID.

* Wymaga aby 4230 TRIM MODE = 0 NOT SEL.

0 = NOT SEL— funkcja zewnetrznego sterowania PID wytgczona.

1 = DI1 — jako zrédto sygnatu sterowania funkcjg zewnetrznego sterowania PID zdefiniowano wejscie cyfrowe DI1.
» Aktywacja wejscia cyfrowego aktywuje funkcje zewnetrznego sterowania PID.

» Deaktywacja wejscia cyfrowego deaktywuje funkcje zewnetrznego sterowania PID.

2...6 = DI2...DI6 — jako zrédto sygnatu sterowania funkcjg zewnetrznego sterowania PID zdefiniowano wejscie
cyfrowe DI2...DI6.

* Patrz opis powyzej dla DI1.

7 = DRIVE RUN — jako zrédto sygnatu sterowania funkcjg zewnetrznego sterowania PID zdefiniowano polecenie Start.
» Aktywacja polecenia Start (naped pracuje) aktywuje funkcje zewnetrznego sterowania PID.

8 = ON — jako zrédto sygnatu sterowania funkcjg zewnetrznego sterowania PID zdefiniowano podanie zasilania do
napedu.

* Podanie zasilania aktywuje funkcje zewnetrznego sterowania PID.

9...12 = TIMER FUNCTION 1...4 — jako zrédto sygnatu sterowania funkcjg zewnetrznego sterowania PID zdefiniowano
funkcje regulatora czasowego (aktywacja funkcji regulatora czasowego aktywuje funkcje zewnetrznego sterowania
PID).

« Patrz opis dla grupy parametréw 36: “Funkcje regulatora czasowego”.

-1 = DI1(INV) — jako zrédto sygnatu sterowania funkcjg zewnetrznego sterowania PID zdefiniowano odwrécone
wejscie cyfrowe DI1.

» Aktywacja wejscia cyfrowego deaktywuje (wytacza) funkcje zewnetrznego sterowania PID.
» Deaktywacja wejscia cyfrowego aktywuje funkcje zewnetrznego sterowania PID.

-2...-6 = DI2(INV)...DI6(INV) — jako zrédto sygnatu sterowania funkcjg zewnetrznego sterowania PID zdefiniowano
odwrécone wejscie cyfrowe DI2...DI6.
* Patrz opis powyzej dla DI1.

4229 |OFFSET

Parametr ten definiuje kompensacje dla wyjscia regulatora PID.

» Kiedy funkcja PID jest aktywowana, wyjscie regulatora startuje od tej wartosci.

» Kiedy funkcja PID jest deaktywowana, wyjscie regulatora resetuje sie do tej wartosci.

» Parametr ten nie jest aktywny kiedy warto$¢ parametru 4230 TRIM MODE nie jest réwna 0O (jest aktywny tryb
dostrajania).

4230 TRIM MODE

Parametr ten stuzy do wyboru typu dostrajania jezeli tryb dostrajania jest aktywowany. Uzywajac trybu dostrajania

mozliwa jest kombinacja wspétczynnika korygujacego z sygnatem zadawania napedu.

0 = NOT SEL — funkcja dostrajania jest wytgczona.

1 = PROPORTIONAL — jest dodawany wspotczynnik dostrajania proporcjonalny do zadawania w obr/min / Hz.

2 = DIRECT — jest dodawany wspoétczynnik dostrajania w oparciu o maksymalng warto$¢ graniczng dla petli
sterowania.

4231 |TRIM SCALE
Parametr ten definiuje mnoznik (jako pewien procent, plus lub minus) stosowany w trybie dostrajania.

Opis wszystkich parametrow i sygnatow
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Kod |Opis
4232 |ICORRECTION SRC
Parametr ten definiuje zadawanie dostrajania dla zrédta korygujacego.
1 = PID2 REF — uzywane jest odpowiednio REF MAX (SWITCH A LUB B):
» 1105 REF 1 MAX kiedy REF1 jest aktywne (A).
* 1108 REF 2 MAX kiedy REF2 jest aktywne (B).
2 = PID2 OUTPUT — uzywane jest bezwzgledne maksimum predkosci lub czestotliwosci (Switch C):
*» 2002 MAXIMUM SPEED jezeli 9904 MOTOR CONTROL MODE = 1 SPEED lub 2 TORQUE.
* 2008 MAXIMUM FREQUENCY jezeli 9904 MOTOR CONTROL MODE = 3 SCALAR.

Dod.
Zadawanie zmieniajgce sie wedtug wybranej krzywej (rampy) R
G Zadaw. dostr.
Przetacznik Wybrac¢ ] ]
(Switch) (par. 4230) Skala Mnoz. Mnoz. y —
— | Extref 1 max (A) __y| off (wyt.) dostrajania® X =

—>»{ Ext ref 2 max (B) propor.

—»{ Abs Max Speed bezposr. Wybraé
Freq (C) (parametr 4232)

h 4

Dostr. zadaw. PID2

Zadaw. PID2 ref

h 4

PID 2 Dostr. s. wyj.PID2

Dod. = dodawanie

Zadaw. dostr. = Zadawanie dostrajania

Mnoz = mnozenie

Dostr. s. wyj. = Dostrajanie sygnatu wyjsciowego
Dostr. zadaw. = Dostrajanie zadawania

par. = parametr

propor = proporcjonalne

bezposr. = bezposrednie

wyt. = wytgczone

Opis wszystkich parametréw i sygnatow
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Grupa 51: Zewnetrzny modut komunikacyjny (Ext Comm Module)

Ta grupa parametréw definiuje zmienne konfiguracyjne dla zewnetrznego modutu
komunikacyjnego FIELDBUS. Wiecej informacji na temat tych parametrow - patrz
dokumentacja modutu komunikacyjnego.

Kod

Opis

5101

FBA TYPE

Parametr ten podaje typ przytaczonego modutu adaptera magistrali komunikacyjnej FIELDBUS.

0 = modutu nie odnaleziono lub nie jest przytaczony. Sprawdzi¢ wedtug “Podrecznika uzytkownika magistrali
komunikacyjnej FIELDBUS”, rozdziat “Instalacja mechaniczna” oraz zweryfikowa¢ czy parametr 9802 jest
ustawiony na 4 = EXT FBA.

1 = PROFIBUS-DP —

16 = INTERBUS —

21 = LONWORKS —

32 = CANOPEN —

37 = DEVICENET —

64 = MODBUS PLUS —

101 = CONTROLNET —

128 = ETHERNET —

5102

5126

FB PAR 2...FB PAR 26
Wiecej informacji na temat tych parametréw - patrz dokumentacja modutu komunikacyjnego.

5127

FBA PAR REFRESH

Przy pomocy tego paramatru nadaje sie waznos¢ wszelkim zmianom wprowadzonym dla nastaw parametrow
magistrali komunikacyjnej FIELDBUS.
» Po odswierzeniu wartosci odpowiednich parametréw, warto$¢ tego parametru powraca do DONE.

5128

FILE CPI FW REV

Parametr ten podaje numer wersji oprogramowania CP| (CPI = Common Programmable Interface = wspdlny interfejs
programowalny) dla pliku konfiguracji adaptera magistrali komunikacyjnej FIELDBUS. Format tego parametru jest
“xyz”, gdzie :

» x = gldbwny numer wersji

« y = drugorzedny numer wersji

* z = numer korekty

Przyktad: 107 = wersja 1.07

5129

FILE CONFIG ID

Parametr ten podaje wersje identyfikatora pliku konfiguracji adaptera magistrali komunikacyjnej FIELDBUS.
« Informacje zawarte w tym pliku zalezg od programu aplikacyjnego stosowanego dla danego napedu.

5130

FILE CONFIG REV
Parametr ten podaje numer wers;ji pliku konfiguracji adaptera magistrali komunikacyjnej FIELDBUS.
Przyktad: 1 = wersja 1

5131

FBA STATUS

Parametr ten podaje status adaptera magistrali komunikacyjnej FIELDBUS.

0 = IDLE — modut adaptera nie jest skonfigurowany.

1 = EXEC. INIT — adapter jest w trakcie inicjalizacji.

2 = TIME OUT — miato miejsce przekroczenie dopuszczalnego czasu oczekiwania (TIMEOUT) dla komunikacji
pomiedzy modutem adaptera a napedem.

3 = CONFIG ERROR — btad konfiguracji adaptera.
* Gtoéwny lub drugorzedny kod zmiany dla wersji oprogramowania CPI adaptera ré6zni sie od tego, co jest podane w

pliku konfiguracyjnym napedu.

4 = OFF-LINE — adapter jest odtaczony od magistrali komunikacyjnej (OFF LINE).

5 = ON-LINE — adapter jest przytaczony do magistrali komunikacyjnej (ON LINE).

6 = RESET — adapter wykonuje procedure resetowania urzadzen.

5132

FBA CPI FW REV

Parametr ten podaje numer wersji programu CPI modutu adaptera. Format tego parametry jest “xyz’, gdzie:
* X = gtébwny numer wersji

* y = drugorzedny numer wersji

* z = numer korekty

Przyktad: 107 = wersja 1.07

Opis wszystkich parametrow i sygnatow
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Kod |Opis

5133 [FBA APPL FW REV

Parametr ten podaje numer wersji programu aplikacyjnego modutu adaptera. Format tego parametry jest “xyz’,
gdzie:

* x = gtdbwny numer wersji

 y = drugorzedny numer wersji

* z = numer korekty

Przyktad: 107 = wersja 1.07

Opis wszystkich parametréw i sygnatow
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Grupa 52: Komunikacja z panelem (Panel Communication)

Ta grupa parametréw definiuje nastawy komunikacyjne dla portu panelu sterowania
napedu. Normalnie, kiedy uzywa sie panelu sterowania dostarczonego z napedem,
nie ma potrzeby zmiany nastaw parametrow tej grupy.

W przypadku parametrow tej grupy wprowadzone zmiany stajg sie aktywne dopiero
po wytgczeniu i ponownym zatgczeniu napedu.

Kod |Opis
5201 |STATION ID
Parametr ten definiuje adres napedu.
» Nie jest dozwolone, aby byty przytaczone (on-line) dwa urzadzenia o tym samym adresie.
o Zakres: 1...247
5202 BAUDRATE
Parametr ten definiuje predko$¢ komunikacji dla napgdu w kilobitach na sekunde (kbity/s).
9.6
19.2
38.4
57.6
115.2
5203 |PARITY
Przy pomocy tego parametru ustawia sie format znaku, jaki ma by¢ uzywany w komunikacji napedu z panelem
sterowania.
0 = 8N1 — brak parzystosci, jeden bit stopu.
1 = 8N2 — brak parzystosci, dwa bity stopu.
2 = 8E1 — parzystos¢, jeden bit stopu.
3 = 801 — nieparzystosé, jeden bit stopu.
5204 |OK MESSAGES
Parametr ten podaje liczbe waznych komunikatow MODBUS odebranych przez naped.
» Podczas normalnej pracy napedu wskazania tego licznika w sposob ciagty rosna.
5205 |PARITY ERRORS
Parametr ten podaje liczbe znakéw z btedem parzystosci jakie zostaty odebrane przez magistrale. Jezeli liczba ta
iest wysoka, nalezy sprawdzi¢:
» Nastawy parzystosci urzadzen przytaczonych do magistrali - nie moga sie one od siebie roznic.
» Poziom zakitdcen elektromagnetycznych w otoczeniu pracy napedu - wysoki poziom zaktécen powoduje
generowanie btedow.
5206 FRAME ERRORS
Parametr ten podaje liczbe znakéw z bledem ramkowania, jakie zostaty odebrane przez magistrale. Jezeli liczba ta
jest wysoka, nalezy sprawdzi¢:
» Nastawy szybkos$ci komunikacji urzadzen przytaczonych do magistrali - nie moga sie one od siebie réznié.
« Poziom zakiocen elektromagnetycznych w otoczeniu pracy napedu - wysoki poziom zaktécen powoduje
generowanie btedow.
5207 BUFFER OVERRUNS
Parametr ten podaje liczbe odebranych znakdw, ktére nie moga by¢ umieszczone w buforze:
» Najdtuzsza mozliwa dlugos$¢ komunikatu dla napedu wynosi 128 bitow.
» Odebrane komunikaty o dtugosci przekraczajacej 128 bitéw powodujg przepetnienie bufora. Zliczane sg wszytkie
znaki nadmiarowe (tj. powyzej dtugosci komunikatu 128 bitow).
5208 |CRC ERRORS
Parametr ten podaje liczbe komunikatéw z btedem CRC (CRC = Cyclic Redundancy Check = cykliczna kontrola
nadmiarowa) odebranych przez naped. Jezeli liczba ta jest wysoka, nalezy sprawdzié:
» Poziom zakiocen elektromagnetycznych w otoczeniu pracy napedu - wysoki poziom zaktécen powoduje
generowanie btedow.
» Obliczenia dla CRC pod katem mozliwosci wystapienia w nich btedow.

Opis wszystkich parametrow i sygnatow
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Grupa 53: Protokét EFB (EFB Protocol)

Ta grupa parametréw definiuje zmienne konfiguracyjne uzywane dla wbudowanego
protokotu komunikacji z magistralg FIELDBUS (protokotu EFB). Standardowy
protokot EFB dla napedu ACS550 to MODBUS - patrz rozdziat “Standardowa
komunikacja szeregowa”, str. 157.

Kod |Opis
5301 [EFB PROTOCOL ID
Parametr ten zawiera identyfikacje oraz numer wersji programu dla protokotu EFB.
* Format: XXYY, gdzie xx = identyfikacja protokotu (ID), oraz YY = numer wers;ji.
5302 |[EFB STATION ID
Parametr ten definiuje adres wezta dla tagcza RS485.
* Adres wezia dla kazdej jednostki musi by¢ inny (unikalny).
5303 [EFB BAUD RATE
Parametr ten definiuje predkos¢ komunikacji tacza RS485 w kilobitach na sekunde (kbity/s).
1.2 kbitéw /s
2.4 kbitdw/s
4.8 kbitoéw/s
9.6 kbitéw/s
19.2 kbitéw/s
38.4 kbitow/s
57.6 kbitow/s
5304 [EFB PARITY
Parametr ten definiuje bity dtugosci danych, parzystosci oraz stopu jakie majg by¢ uzywane przy komunikacji
poprzez tacze RS485.
+ Takie same nastawy muszg by¢ stosowane we wszystkich przytaczonych stacjach.
0 = 8N1 — 8 bitéw danych, brak parzystosci, jeden bit stopu.
1 = 8N2 — 8 bitdéw danych, brak parzystosci, dwa bity stopu.
2 = 8E1 — 8 bitdw danych, parzystos¢, jeden bit stopu.
3 = 801 — 8 bitéw danych, nieparzystos¢, jeden bit stopu.
5305 |[EFB CTRL PROFILE
Przy pomocy tego parametru dokonuje sie wyboru profilu komunikacji uzywanego przez protokét EFB.
0 = ABB DRIVES — funkcja Stowa Sterowania oraz Stowa Statusu zgodne z profilem ABB Drives Profile.
1 = ACs550 — alternatywny profil 32-bitowy (tylko dla zaawansowanych uzytkownikéw).
5306 [EFB OK MESSAGES
Parametr ten podaje liczbe waznych komunikatéw odebranych przez naped.
» Podczas normalnej pracy napedu wskazania tego licznika w sposéb ciagty rosna.
5307 [EFB CRC ERRORS
Parametr ten podaje liczbe komunikatéw z btedem CRC (CRC = Cyclic Redundancy Check = cykliczna kontrola
nadmiarowa) odebranych przez naped. Jezeli liczba ta jest wysoka, nalezy sprawdzi¢:
* Poziom zakiécen elektromagnetycznych w otoczeniu pracy napedu - wysoki poziom zakiécen powoduje
generowanie btedow.
+ Obliczenia dla CRC pod katem mozliwosci wystgpienia w nich bteddéw.
5308 [EFB UART ERRORS
Parametr ten podaje liczbe komunikatéw z bledem znaku odebranych przez naped.
5309 |EFB STATUS

Parametr ten podaje status protokotu EFB.

0 = IDLE — protokét EFB jest skonfigurowany, ale w danej chwili nie odbiera zadnych komunikatow.

1 = EXEC. INIT — protokoét EFB jest w trakcie inicjalizacji.

2 = TIME OUT — miato miejsce przekroczenie dopuszczalnego czasu oczekiwania w komunikacji pomiedzy masterem
sieci a protokotem EFB.

3 = CONFIG ERROR — w protokole EFB wystapit btad konfiguracji.

4 = OFF-LINE — protokot EFB jest w trakcie odbierania komunikatéw, ktére NIE sg zaadresowane do tego napedu.

5 = ON-LINE — protokot EFB jest w trakcie odbierania komunikatow, ktére sg zaadresowane do tego napedu.

6 = RESET — protokot EFB jest w trakcie wykonywania resetowania urzgdzen.

7 = LISTEN ONLY — protokot EFB jest w trybie nastuchu ( LISTEN-ONLY MODE).

Opis wszystkich parametréw i sygnatow
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Kod

Opis

5310

EFB PAR 10

Podanie parametru odwzorowanego do rejestru Modbus Register 40005.

5311

EFB PAR 11

Podanie parametru odwzorowanego do rejestru Modbus Register 40006.

5312

EFB PAR 12

Podanie parametru odwzorowanego do rejestru Modbus Register 40007.

5313

EFB PAR 13

Podanie parametru odwzorowanego do rejestru Modbus Register 40008.

5314

EFB PAR 14

Podanie parametru odwzorowanego do rejestru Modbus Register 40009.

5315

EFB PAR 15

Podanie parametru odwzorowanego do rejestru Modbus Register 40010.

5316

EFB PAR 16

Podanie parametru odwzorowanego do rejestru Modbus Register 40011.

5317

EFB PAR 17

Podanie parametru odwzorowanego do rejestru Modbus Register 40012.

5318

5320

EFB PAR 18...EFB PAR 20
Zarezerwowane.

Opis wszystkich parametrow i sygnatow
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Grupa 81: Sterowanie pompami i wentylatorami (PFC Control)

Ta grupa parametréw definiuje tryb pracy napedu “Sterowanie pompami lub
wentylatorami” (PFC). Gtéwnymi cechami trybu sterowania PFC sa:

Naped ACS550 steruje silnikiem pompy numer 1, zmieniajgc predkosc silnika aby
sterowa¢ wydajnoscig pompy. Silnik ten nazywa sie silnikiem sterowanym
predkoscia.

Silniki pompy 2 oraz pompy 3 sg zasilane bezposrednio z sieci. Naped ACS550
zatgcza i wytgcza pompe numer 2 (a nastepnie pompe 3, itd.), w zaleznosci od
potrzeb. Silniki te sg silnikami pomocniczymi.

Sterowanie PID napedu ACS550 wykorzystuje dwa sygnaty: zadawanie
procesowe oraz sygnat sprzezenia zwrotnego w postaci warto$ci biezace;j.
Regulator PID reguluje predkos¢ (czestotliwos¢) dla silnika napedzajacego
pompe pierwszg w taki sposéb, ze wartos¢ biezaca postepuje za zadawaniem
procesowym.

Kiedy zapotrzebowanie (zdefiniowane przez zadawanie procesowe) przekroczy
wydajnosé, jakg moze zapewni¢ pompa pierwsza (zdefiniwang przez
uzytkownika jako wartos¢ graniczng czestotliwosci), sterowanie PFC
automatycznie uruchamia pompe pomocniczg i redukuje predkos¢ pompy
pierwszej odpowiednio do udziatu pompy pomocniczej w catkowitej wydajnosci
systemu. Nastepnie, jak poprzednio, regulator PID reguluje predkos¢
(czestotliwos¢) dla silnika napedzajgcego pompe pierwszg w taki sposéb, ze
warto$¢ biezaca postepuje za zadawaniem procesowym. Jezeli zapotrzebowanie
nadal wzrasta, system sterowania PFC zatgcza kolejne pompy pomocnicze
wedtug tej samej procedury.

Kiedy zapotrzebowanie spada, tak ze predkos¢é pompy pierwszej spada ponizej
minimalnej predkosci granicznej (zdefiniwanej przez uzytkownika jako wartos¢
graniczna czestotliwosci), sterowanie PFC automatycznie zatrzymuje pompe
pomocniczg i podnosi predkos¢ pompy pierwszej odpowiednio do spadku
wydajnosci systemu spowodowanego wytaczeniem pompy pomochiczej.

Funkcja blokady (kiedy aktywowana) identyfikuje, ktore silniki pomp
pomocniczych sg odtgczone (niegotowe do pracy) i w sekwenciji zatgczania
kolejnych pomp pomocniczych sterowanie PFC przechodzi do nastepnego
dostepnego (gotowego do pracy) silnika pompy pomocnicze;j.

Funkcja Automatycznej Zmiany (jezeli aktywowana i z odpowiednig przektadnia)
wyrownuje czasy pracy silnikéw pomp systemu. Funkcja ta okresowo zmienia o
jedng pozycje w gére miejsce kazdego silnika w rotacyjnej sekwencji zatgczania -
silnik regulowany predkoscig staje sie ostatnim silnikiem pomocniczym, a ostatni
silnik pomocniczy staje sie silnikiem regulowanym predkoscia, itd.

Opis wszystkich parametréw i sygnatow
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Kod |Opis
8103 |REFERENCE STEP 1

Przy pomocy tego parametru ustawia sie warto$¢ procentowa, ktéra jest dodawana do zadawania procesowego.

» Stosuje sie tylko jezeli pracuje co najmniej jeden silnik pomocniczy ({j. silnik o statej predkosci).

» Wartos¢ ustawiona fabrycznie wynosi 0%.

Przyktad: Naped ACS550 steruje pracg trzech pomp w systemie rownolegtym, ktére utrzymujg cisnienie wody w

rurze.

» Parametr 4011 INTERNAL SETPNT ustawia zadawanie statego ci$nienia, ktére steruje cisnieniem w rurze.

» Pompa sterowana predkosciag pracuje jako jedyna pompa w systemie przy niskim poziomie zuzycia wody.

« Kiedy zuzycie wody wzrasta, najpierw zaczyna pracowac pierwsza pompa pomochicza, a hastepnie druga.

» Gdy przeptyw wzrasta, cisnienie na koricu wylotowym rury spada w stosunku do ci$nienia mierzonego na jej koricu
wlotowym. W miare jak do systemu sg wigczane pompy pomocnicze w celu zwigekszenia przeptywu, regulacje
opisane ponizej korygujg zadawanie tak, aby bardziej odpowiadato ono cisnieniu na wylocie rury.

 Kiedy pracuje pierwsza pompa pomocnicza, nalezy zwiekszy¢ zadawanie zmieniajgc parametr 8103 REFERENCE
STEP 1.

« Kiedy pracujg obie pompy pomocnicze, nalezy zwiekszy¢ zadawanie zmieniajac parametr 8103 REFERENCE STEP 1
+ parametr 8104 REFERENCE STEP 2.

» Kiedy pracuja trzy pompy pomocnicze, nalezy zwiekszy¢ zadawanie zmieniajgc parametr 8103 REFERENCE STEP 1
+ parametr 8104 REFERENCE STEP 2 + parametr 8105 REFERENCE STEP 3.

8104 REFERENCE STEP 2

Przy pomocy tego parametru ustawia sie warto$¢ procentowa, ktéra jest dodawana do zadawania procesowego.

+ Stosuje sie tylko jezeli pracujg co najmniej dwa silniki pomocnicze (tj. silniki o statej predkosci).

» Patrz opis powyzej dla parametru 8103 REFERENCE STEP1.

8105 |REFERENCE STEP 3

Przy pomocy tego parametru ustawia sie warto$¢ procentowa, ktéra jest dodawana do zadawania procesowego.

+ Stosuje sie tylko jezeli pracuja co najmniej trzy silniki pomocnicze (ij. silniki o statej predkosci).

» Patrz opis powyzej dla parametru 8103 REFERENCE STEP1.

8109 |[START FREQ 1

Przy pomocy tego parametru ustawia sie warto$¢ graniczng czestotliwosci stosowang do uruchomienia pierwszego
silnika pomocniczego. Pierwszy silnik pomocniczy zostaje uruchomiony jezeli:
 Nie pracujg zadne silniki pomocnicze.
» Czestotliwos¢ wyjsciowa napedu ACS550 jest wyzsza niz f (Hz) |
wartos¢ graniczna ustawiona tym parametrem tj. wynosi:
8109 + 1 Hz. fMAX |
» Czestotliwos¢ wyjsciowa napedu ACS550 pozostaje powyzej
swobodnej wartosci granicznej wynoszacej (8109 - 1 Hz) (P 8109)”/-

przez czas nie krotszy niz: 8115 AUX MOT START D. P 8109
Po uruchomieniu pierwszego silnika pomocniczego: P82l
» Czestotliwos¢ wyjsciowa napedu ACS550 spadnie o

nastepujacq wartos¢: fMIN

(8109 START FREQ 1) - (8112 LOW FREQ 1).

» W efekcie wydajnos$¢ urzadzenia napedzanego silnikiem
sterowanym predkoscig spadnie na tyle, aby skompensowaé c
dodang do systemu wydajnos¢ urzadzenia napedzanego
pierwszym silnikiem pomocniczym.

Patrz rysunek obok, gdzie:

* A =(8109 START FREQ 1) - (8112 LOW FREQ 1)

» B = czestotliwos¢ wyjsciowa wzrasta w czasie zwioki dla uruchomienia pierwszego silnika pomocniczego.

» C = Na wykresie pokazano status biegu silnika pomocniczego w funkcji wzrastajacej czestotliwosci (1 = On (silnik
zatgczony).

Uwaga! Wartos$¢ parametru 8109 START FREQ 1 musi zawiera¢ sie w zakresie:

» 8112 LOW FREQ 1

» (2008 MAXIMUM FREQ) -1.

o -
_|>
|
|
|
|
|
|

V:‘
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Kod

Opis

8110

START FREQ 2

Przy pomocy tego parametru ustawia sie wartos¢ graniczng czestotliwosci stosowang do uruchomienia drugiego

silnika pomocniczego.

* Petny opis patrz parametr 8109 START FREQ 1.

Drugi silnik pomocniczy zostaje uruchomiony jezeli:

 Pracuje juz pierwszy silnik pomocniczy.

+ Czestotliwos¢ wyjsciowa napedu ACS550 jest wyzsza niz warto$¢ graniczna ustawiona tym parametrem tj.
wynosi:
8110 + 1 Hz.

» Czestotliwos$¢ wyjsciowa napedu ACS550 pozostaje powyzej swobodnej wartosci granicznej wynoszacej (8110 - 1
Hz) przez czas nie krétszy niz: 8115 AUX MOT START D.

8111

START FREQ 3

Przy pomocy tego parametru ustawia sie wartos¢ graniczng czestotliwosci stosowang do uruchomienia trzeciego
silnika pomocniczego.
+ Petlny opis patrz parametr 8109 START FREQ 1.

Trzeci silnik pomocniczy zostaje uruchomiony jezeli:

* Pracujg juz dwa silniki pomocnicze.

» Czestotliwos¢ wyjsciowa napedu ACS550 jest wyzsza niz w. graniczna ustawiona tym parametrem tj. wynosi:
8111 + 1 Hz.

» Czestotliwos$¢ wyjsciowa napedu ACS550 pozostaje powyzej swobodnej warto$ci granicznej wynoszacej (8111 - 1
Hz) przez czas nie krétszy niz warto$¢: 8115 AUX MOT START D.

8112

LOW FREQ 1

Przy pomocy tego parametru ustawia sie wartos¢ graniczng czestotliwosci stosowang do zatrzymania pierwszego
silnika pomocniczego. Pierwszy silnik pomocniczy zostaje zatrzymany jezeli:
 Pracuje tylko pierwszy silnik pomocniczy.
+ Czestotliwos¢ wyjsciowa napedu ACS550 spada ponizej f(Hz)

wartosci granicznej ustawionej tym parametrem tj. wynosi:

(8112 - 1 Hz). fmax
» Czestotliwos$¢ wyjsciowa napedu ACS550 pozostaje ponizej

swobodnej wartosci granicznej wynoszacej (8112 + 1Hz) przez P 8109 1

czas nie krétszy niz: 8116 AUX MOT STOP D.

P 8112 |

Po zatrzymaniu pierwszego silnika pomocniczego: L
+ Czestotliwos¢ wyjsciowa napedu ACS550 wzrasta o (P 8112)-17
nastepujaca wartosc¢: fMIN
(8109 START FREQ 1) - (8112 LOW FREQ 1).
» W efekcie wydajnos$¢ urzadzenia napedzanego silnikiem
sterowanym predkoscig wzrasta na tyle, aby skompensowaé
ubytek wydajnosci systemu spowodowany zatrzymaniem c
urzadzenia napedzanego pierwszym silnikiem pomocniczym.

Patrz rysunek obok, gdzie:
* A =(8109 START FREQ 1) - (8112 LOW FREQ 1) 0
* B = czestotliwo$¢ wyjsciowa zmniejsza sie w czasie zwioki dla
zatrzymania pierwszego silnika pomocniczego.
» C = na wykresie pokazano status biegu silnika pomocniczego w funkcji zmniejszajacej sie czestotliwosci (1 = On
(silnik zatgczony).
Uwaga! Wartos¢ parametru 8112 Low FREQ 1 musi zawieracC sie w zakresie:
* (2007 MINIMUM FREQ) +1.
» 8109 START FREQ 1

-

8113

LOW FREQ 2

Przy pomocy tego parametru ustawia sie warto$¢ graniczng czestotliwosci stosowang do zatrzymania drugiego

silnika pomocniczego.

* Petny opis patrz parametr 8112 Low FREQ 1.

Drugi silnik pomocniczy zostaje zatrzymany jezeli:

* Pracujg dwa silniki pomocnicze.

+ Czestotliwos¢ wyjsciowa napedu ACS550 spada ponizej wartos$ci granicznej ustawionej tym parametrem fj.
wynosi:
8113 -1 Hz.

» Czestotliwos¢ wyjsciowa napedu ACS550 pozostaje ponizej swobodnej wartosci granicznej wynoszacej (8113 + 1

Hz) przez czas nie krétszy niz: 8116 AUX MOT STOP D.

Opis wszystkich parametréw i sygnatow
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Kod |Opis
8114 [LOW FREQ 3

Przy pomocy tego parametru ustawia sie warto$¢ graniczng czestotliwosci stosowang do zatrzymania trzeciego

silnika pomocniczego.

» Peiny opis patrz parametr 8112 Low FREQ 1.

Trzeci silnik pomocniczy zostaje zatrzymany jezeli:

» Pracuja trzy silniki pomocnicze.

» Czestotliwos¢ wyjsciowa napedu ACS550 spada ponizej wartosci granicznej ustawionej tym parametrem #j.
wynosi:
8114 - 1 Hz.

» Czestotliwo$¢ wyjsciowa napedu ACS550 pozostaje ponizej swobodnej wartosci granicznej wynoszacej (8114 + 1
Hz) przez czas nie krétszy niz: 8116 AUX MOT STOP D.

8115 |AUX MOT START D

Przy pomocy tego parametru ustawia sie czas zwtoki dla uruchomienia silnikéw pomocniczych.

» Czestotliwos$¢ wyjsciowa napedu ACS550 musi pozostawac powyzej wartosci granicznej czestotliwosci ustawionej
parametrem 8109, 8110 lub 8111 przez okres czasu ustawiony tym parametrem, zanim silnik pomocniczy zostanie
uruchomiony.

« Petny opis patrz parametr 8109 START FREQ 1.

8116 |AUX MOT STOP D.

Przy pomocy tego parametru ustawia sie czas zwtoki dla zatrzymania silnikéw pomocniczych.

» Czestotliwos¢ wyjsciowa napedu ACS550 musi pozostawac ponizej wartosci granicznej czestotliwosci ustawionej
parametrem 8112, 8113, lub 8114 przez okres czasu ustawiony tym parametrem, zanim silnik pomocniczy zostanie
zatrzymany.

» Peiny opis patrz parametr 8112 Low FREQ 1.

Opis wszystkich parametrow i sygnatow



Podrecznik Uzytkownika ACS550 155

Kod

Opis

8117

NR OF AUX MOT

Przy pomocy tego parametru ustawia sie liczbe silnikdw pomocniczych.

+ Kazdy z silnikéw pomocniczych wymaga osobnego wyjscia przekaznikowego, ktérego naped uzywa do wysytania
sygnatow (polecen) Start/Stop.

» Funkcja Automatycznej Zmiany, jezeli stosowana, wymaga dodatkowego wyjscia przekaznikowego dla silnika
sterowanego predkoscia.

+ Konfiguracja wymaganych wyjs¢ przekaznikowych jest jak opisano ponizej.

Wyjscia przekaznikowe

Jak podano powyzej, kazdy z silnikdw pomocniczych wymaga osobnego wyjscia przekaznikowego, ktdrego naped

uzywa do wysylania sygnatéw (polecen) Start/Stop. Ponizej opisano, w jaki sposéb naped monitoruje silniki oraz

przekazniki.

* Naped ACS550 zapewnia wyjscia przekaznikowe RO1...RO3.

* Mozliwe jest dodanie rozbudowujacego cyfrowego modutu wyjsciowego zapewniajgcego dodatkowe wyjscia
przekaznikowe RO4...RO6.

» Parametry 1401...1403 oraz 1410...1412 definiujg odpowiednio, jak sg wykorzystywane wyjscia przekaznikowe
RO1...RO6 — warto$¢ parametru 31 PFC definiuje przekaznik jako wykorzystywany dla sterowania PFC.

» Naped ACS550 przypisuje silniki pomocnicze do przekaznikdéw w kolejnosci rosnacej. Jezeli funkcja
Automatycznej Zmiany jest wytgczona, pierwszy silnik pomocniczy jest przytaczony do pierwszego przekaznika o
nastawie parametru = 31 PFC, i tak dalej. Jezeli jest wykorzystywana funkcja Automatycznej Zmiany, przypisania
zmieniaja sie w sposob rotacyjny. Poczatkowo silnik sterowany predkosciag jest tym, ktéry jest przytaczony do
pierwszego przekaznika o nastawie parametru = 31 PFC, pierwszy silnik pomocniczy jest tym, ktory jest
przytaczony do drugiego przekaznika o nastawie parametru = 31 PFC i tak dalej.

j Przekaznik logiczny |
ACS550 ‘

] L

ACS550

le ﬂ

Standardowy tryb PFC Tryb PFC z funkcjg Automatyczunej Zmiany

Opis wszystkich parametréw i sygnatow
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Kod |Opis

» W tabeli ponizej dla napedu ACS550 pracujacego w trybie PFC pokazano przypisania silnikow dla pewnych
typowych nastaw parametrow wyj$¢ przekaznikowych (1401...1403 oraz 1410...1412), gdzie nastawy te sg albo
=31 (PFC), lub =X (warto$¢ dowolna oprécz “31” ), oraz gdy funkcja Automatycznej Zmiany jest wytaczona (8118
AUTOCHNG INTERV = 0).

Nastawy parametrow Przypisanie przekaznikéw nap. ACS550 nap. = napigciowych
T[1[A[1[1[1]8 Funkcja Automatycznej Zmiany wylaczona Aux. = pomocnicze
4/4/4/4/4/ 4 17ROT [ RO2 [ RO3 | RO4 | RO5 | RO6

0ojojo0{1(1]|1]1

112(3|0(|1(2]|7

31| X | X[ X| X[ X|1]|Aux. X X X X X

31|31 X | X | X | X | 2 |Aux. AuXx. X X X X

31(31(31| X | X | X | 3 |Aux. Aux. Aux. X X X

X|3131| X | X[ X |2 [X Aux. Aux. X X X

X|X|X|[31 X |[31] 2 X X X AuX. X Aux.

31131 X | X | X | X [ 1*]|Aux. Aux. X X X X

*= Jedno dodatkowe wyjscie przekaznikowe dla trybu PFC, ktéry jest wiasnie uzywany. Jeden silnik jest w stanie
“uspienia” podczas gdy drugi pracuje.

» W tabeli ponizej dla napedu ACS550 pracujacego w trybie PFC pokazano przypisania silnikow dla pewnych
typowych nastaw parametrow wyj$¢ przekaznikowych (1401...1403 oraz 1410...1412), gdzie nastawy te sg albo
=31 (PFC), lub =X (warto$¢ dowolna oprécz “31” ), oraz gdy funkcja Automatycznej Zmiany jest aktywna (8118
AUTOCHNG INTERV = wato$¢ > 0).

Nastawy parametrow Przypisanie przekaznikéw nap. ACS550
111|{1|{1]|1]|1]|8 Funkcja Automatycznej Zmiany wytaczona
4/4/4/4/4/4/1"ROT [ RO2 [ RO3 | RO4 | RO5 | RO6
oj0oj0(1(1(1(1

112(3|0(|1]|2]|7

31|31 X | X | X|X|1|PFC PFC X X X X
31131131 X | X | X | 2 |[PFC PFC PFC X X X

x 31|31 X[ X[ X|1[X PFC PFC [X X X
XX X311 X[31|1 X X X PFC X PFC
31[31| X | X | X | X [0*™*|PFC PFC X X X X

» ** = Brak silnikdw pomocniczych, ale funkcja Automatycznej Zmiany jest uzywana. System pracuje jak dla
standardowego sterowania PID.

8118 |JAUTOCHNG INTERV

Przy pomocy tego parametru steruje sie funkcjg |_| j Przekaznik logiczny

Automatycznej Zmiany oraz ustawia sie interwat czasowy

pomiedzy zmianami. ACS550

« Interwat czasowy dla funkcji Automatycznej Zmiany stosuje — ¢
sie tylko do czasu, kiedy silnik sterowany predkoscig
pracuje.

» Przeglad funkcji Automatycznej Zmiany patrz opis dla i
parametru 8119 AUTOCHNG LEVEL.

» Kiedy jest wykonywana automatyczna zmiana, silnik zawsze —IT '—|
zatrzymuje sie po wybiegu.

« Aktywacja funkcji Automatyczna Zmiana wymaga, aby [H
parametr 8120 INTERLOCKS = wartos¢> 0.

0.0 = NOT SEL — funkcja Automatyczna Zmiana wytgczona. il

0.1...336 = interwat czasu pracy (czas, kiedy sygnat Start jest -|
ON) pomiedzy wykonywanymi automatycznie zmianami —
silnikow.

Ostrzezenie! Kiedy aktywowana, funkcja Automatyczna ﬂ

L
I

=

=1

=

Zmiana wymaga, aby byly aktywowane blokady
(parametr blokad 8120 = wartos¢ > 0). Podczas Tryb PFC z funkcjg Automatycznej Zmiany
procedury automatycznej zmiany blokady przerywaja

(odtaczaja) wyjscie mocy napedu, zapobiegajac

uszkodzeniu stykow.

Opis wszystkich parametrow i sygnatow
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Kod

Opis

8119

AUTOCHNG LEVEL

Przy pomocy tego parametru ustawia sie gorng wartos¢ graniczng, w procentach wydajnosci wyjsciowej, dla uktadu

logicznego funkcji Automatycznej Zmiany. Kiedy wydajno$¢ wyjsciowa z bloku sterowania PID/PFC jest wyzsza niz

ta warto$¢ graniczna, procedura automatycznej zmiany jest blokowana. Np. nalezy uzy¢ tego parametru aby

zapobiec wykonaniu procedury automatycznej zmiany kiedy system pomp lub wentylatoréw pracuje w poblizu swojej

wydajnosci maksymaline;.

Przeglad funkcji Automatyczna Zmiana

Celem procedury “Automatyczna zmiana” jest wyréwnanie czasu eksploatacji poszczegdlnych silnikdw w systemie

wielosilnikowym. Przy kazdej procedurze automatycznej zmiany:

+ Inny silnik pracuje swojg “zmiane” jako ten, ktory jest przytaczony do wyj$cia napedu ACS550 dla silnika
sterowanego predkoscia.

+ Kolejnos¢ uruchamiania innych silnikéw w systemie (silnikéw pomocniczych) ulega zmianie w sposob rotacyjny.

Funkcja Automatyczna Zmiana wymaga:

« Zewnetrznej przektadni dla realizacji zmiany przytaczen na wyjsciu mocy napedu.

+ Parametr 8120 INTERLOCKS = wartos¢ > 0.

Procedura automatycznej zmiany jest wykonywana gdy:

» Czas pracy mierzony od ostatniej zmiany w ramach tej procedury osiagnie warto$¢ ustawiong parametrem 8118
AUTOCHNG INTERV.

» Wejscie PFC jest ponizej poziomu ustawionego tym parametrem, tj. parametrem 8119 AUTOCHNG LEVEL.

Uwaga! Naped ACS550 zawsze zatrzymuje sie wybiegiem, jezeli jest wykonywana procedura automatycznej
zmiany.

Podczas procedury automatycznej zmiany funkcja i

T ) ) . Wyjscie PID A
Automatycznej Zmiany wykonuje nastepujgace operacje (patrz \ 4PFC
rysunek obok): 100%-] o _/

Inicjuje zmiane kiedy czas pracy, mierzony od ostatniej
zmiany w ramach tej procedury osiggnie wartos$¢ ustawiong
parametrem 8118 AUTOCHNG INTERV, oraz wejécie PFC jest P 81197 -

ponizej poziomu 8119 AUTOCHNG LEVEL. 3PFCT
« Zatrzymuje silnik sterowany predkoscia.
* Roztacza stycznik silnika sterowanego predkoscia. 2PFC]
» Zwieksza wartos¢ dla licznika kolejnosci uruchamiania o
silnikdw, aby zmieni¢ kolejno$¢ uruchamiania silnikow. 1PFC

« Identyfikuje nastepny z kolei silnik, ktéry ma by¢ teraz
silnikiem sterowanym predkoscia.

* Roztacza stycznik tego silnika, jezeli silnik ten pracowat. ~— P 8118 ~— P8118 —»
Praca wszystkich innych pracujgcych silnikéw nie jest B
przerywana.

+ Zatacza stycznik silnika, ktory jest nowym silnikiem . .
sterowanym predkoscia. Przektadnia automatycznej B @?;:';?gzgzzgﬁggura automatyczne] zmiany
irglgggo?rzy’facza ten silnik do wyjscia mocy napedu 1PI.:C., iFd. = wyjscie PID dotgczone do kazdego z

» Opodznia uruchomienie silnika przez czas zwioki 8122 pPFC silnikéw.

START DELAY.

 Uruchamia silnik sterowany predkoscia.

« Identyfikuje nastepny z kolei silnik pracujacy ze statg predkoscia w rotacyjnej kolejnosci zatgczania.

+ Zatacza ten silnik, ale tylko w przypadku, jezeli nowy silnik sterowany predkoscig pracowat przed automatyczng
zmiang (jako silnik pracujacy ze statg predkoscia) - dzieki temu jest taka sama liczba pracujgcych silnikow
przed procedurg automatycznej zmiany i po niej.

» Kontynuje normalng prace w trybie PFC.

A = pole powyzej 8119 AUTOCHNG LEVEL
— wykonywanie procedury automatycznej zmiany

Opis wszystkich parametréw i sygnatow
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Kod |Opis
8119 |AUTOCHNG LEVEL (kontynuacja opisu z poprzedniej strony) sil. pomoc = silnik pomocniczy

Licznik kolejnosci uruchamiania Czestotliwos¢ wyjsciowa
Dziatanie licznika porzadku uruchamiania: A Braksil. "1sil '2sil !
+ Definicja parametréw wyjscia przekaznikowego (1401...1403 pomoc. | pomoc. | pomoc. |

oraz 1410...141